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CHAPITRE  * I,r.  Principe  général  de  la  Dyna- 
mi(lue’  page  r 

Énoncé  de  ce  principe,  dont  l’auteur  est  D’Alembert,  et 
d’après  lequel  on  ramène  toutes  les  questions  de  Dynamique 
à de  simples  problèmes  de  Statique , n«  350 

Autre  énoncé  du  même  principe,  dont  l’avantage  est  de  con- 
duire immédiatement  à des  équations  entre  les  données  et 
les  inconnues  de  chaque  problème  , n*  35i 

En  vertu  de  ce  principe,  les  tensions  des  liens  physiques  d’un 
système  de  points  matériels , et  les  pressions  exercées  sur  des 
surfaces  ou  des  courbes  données,  se  déterminent,  dans  l’état 
de  mouvement,  par  les  mêmes  règles  que  dans  l’état  d’équi- 
libre ; les  forces  motrices  qui  agissent  sur  les  mobiles  se 
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décomposent  en  forces  perdues , qui  produisent  ces  tension* 
ou  pressions  , et  en  d’autres  forces  qui  font  varier  les  vi- 
tesses  des  mobiles  ; exemples  de  ce  double  effet  des  forces 

* données , _ ll°  35a 

Extension  du  principe  général  de  la  Pynamrque-aTXX-perro?- 

tiens  considérées  comme  des  forces  motrices  qui  ont  lieu 
pendant  un  temps  très  court  et  produisent  des  changemens 
brusques  de  vitesse  ; influence  que  peut  avoir  le  frottement 
pendant  l’action  de  ces  forces , n°  353 

Application  du  principe  général  au  mouvement  de  deux  corps 
/ pesans  posés  sur  des  plaus  inclinés  et  liés  par  un  fil  inex- 
tensible ; tension  de  ce  fil;  détermination  des  vitesses  ini- 
tiales, ' - • ' - n™  354  et  355 

Mouvement  d’une  chaîne  pesante  posée  sur  deux  plans  in- 
clinés • dans  quel  cas  la  chaîne  demeurera  en  équilibre, 

* . n°  356 

Mouvement  rectiligne  de  deux  points  matériels  soumis  à leurs 
répulsion  ou  attraction  mutuelles,  n°  357 

Les  formules  de  ce  mouvement  s’étendent  à deux  corps  solides 
dont  tous  les  points  ont  des  vitesses  parallèles  à une  même 
droite  ; mouvement  du  boulet  et  du  can%i  pendant  que  le 
boulet’ est  dans  Ydme  de  la  pièce  ; hypothèses  sur  lesquelles 
la  loi  de  la  force  de  la  poudre  est  fondée  ; calcul  numérique 
de  la  force  de  la  poudre , d’après  la  vitesse  du  boulet  à 
la  bouche  du  canon;  remarque  de  Lagrange  sur  ce  pro- 
blème, n0'  358  et  35g 

Application  du  principe  de  D’Alembert  au  cas  le  plus  simple 
du  choc  des  corps  ; données  physiques  de  la  question , et  hy- 
pothèses nécessaires  à sa  solution  , n°  36o 

Choc  de  deux  corps  mous  ou  dénués  d élasticité;  définition  de 
la  force  vive ; perte  de  force  vive  qui  a toujours  lieu  daus  ce 

, n°  36 1 

choc  j 

Choc  de  deux  çorps  parfaitement  élastiques  ; conservation  de 
la  somme  des  forces  vives  ; choc  d’une  série  de  billes  en  re- 
pos par  une  bille  en  mouvement  ; les  lois  précédentes  du 
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choc  des  corps  sphériques , mous  ou  élastiques,  sont  confir- 
mées par  l’expérience  , n««  362  et  363 

Conservation  du  mouvement  du  centre  de  gravité  dans  le  choc 
de  deux  corps  sphériques,  no 

Théorie  imparfaite  de  la  résistance  des  milieux , dans  laquelle 
cette  résistance  est  assimilée  à une  suite  de  chocs  du  mobile 
contre  les  molécules  du  fluide  qu’il  traverse  ; expression  do 
la  résistance  sur  une  surface  plane  et  sur  chaque  élément 
d une  surface  coprbe  ; calcul  de  la  résistance  sur  une  sur- 
face de  révolution,  et,  en  particulier,  sur  une  sphère, 

• ■ - . ; • • n.°‘  365  et  366 

Le  Coefficient  de  la  résistance  relative  au' nioiuvemfAt  des  pro- 
jectiles dans  l’air,  qui  résulterait  de  cette  théorie»,  n’est  pas 
d’accord  avec  l’observation;  valeur  de  ce 'coefficient , que 
l’on  a déduite  de  l’expérience;  en  quoi  consiste -réellement 
la  résistance  des  fluides;  elle  n'a • encore  été  déterminée,  ' • 
d après  les  lois  de  la  Mécanique  (n°  191),  que  dans  le  cas  des 

petites  oscillations  d'un  pendule,  ~ n°  367 

CHAPITRE  II.  Détermination  des  momens  tf inertie 
et  des  axes  principaux , page  42 

Intégrales  définies  qui  se  présenteront  dans  les  équations  du 
mouvement  des  corps  solides,  dont  les  masses  seront  dé- 
composées, pour  plus  de  simplicité,  en  élémens  infiniment 
petits  (n°  98)  ; définition  des  moment  d’inertie  et  des  axes 
. principaux  , n°  368 

Calcul  du  moment  d’inertie  d’un  parallélépipède  rectangle, 
Taxe  étant  une  de  ses  arêtes , n°  36g 

Calcul  du  moment  d’inertie  de  l’ellipsoïde,  par  rapport  à l’un 
de  ses  axes  de  figure , n«  3^0 

Moment  d’inertie  d’une  sphère  composée  de  couches  concen- 
triques de  différentes  densités , n°  3^  x 

Les  intégrales  triples  d’où  dépendent,  en  général,  les  momens 
d’inertie,  se  réduisent  à des  intégrales  simples  dans  le  cas 
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d’un  Solide  de  révolution;  application  à la  sphère , au  rdne 

nu*  372  et  373 


et  au  Cylindre , 

Connaissant  le  moment  d’inertie  d’un  corps  quelconque  par 
rapport  à un  axe  passant  par  son  centre  de  gravité,  on  en 
déduit  le  moment  d’inertie  du  même  corps  par  rapport  à 
un  axe  parallèle  au  premier,  ta0  374 

Connaissant  le»  inoiuens  d’inertie  par  rapport  au*  trois  axes 
principaux  qui  se  Coupent  en  un  point,  on  en  conclut  le 
moment  d’inertie  relatif  à un  axe  quelconque  passant  par 
ce  point , n°  ^5 

Propriétés  des  momens  d’inertie  principaux,  ou  qui  répondent 
aux  axes  principaux , n°  376 

Avant  de  démontrer  l’existence  des  axes  principaux , et  d’en 
déterminer  la  direction  , on  rappelle  d’abord  les  formules 
générales  de  la  transformation  des  coordonnées,  n°  377 
T, ps  neuf  cocfficiens  qui  entrent  dans  ces  formules  son!  des 
fonctions  de  trois  angles  indépendans  entre  eux  ; définition 
de  ces  trois  angles;  sens  déterminé  suivant  lequel  ils  devront 
être  comptés  , et  comment  ils  pourront  croître  dans  le  mou- 
vement d’un  corps  solide  ; valeurs  des  neuf  coefficiëns  en 
fonctions  de  ces  trois  angles  ; moyen  d’obtenir  ces  valeurs, 

n°*  378  et  379 

On  démontre  qu’il  existe  toujours  trois  axes  principaux  rec- 
tangulaires qui  se  coupent,  en  chaque  point  d’un  corps 
quelconque  , et  l’on  donne  les  formules  propres  à les  dé- 
terminer , U6  38o 

Il  rt’y  a qu’un  seul  système  de  trois  axes  principaux , quand 
les  trois  momens  d’inertie  qui  s’y  rapportent  Sont  inégaux'; 
leUf  nombre  est  infini,  lorsque  deux  de  ces  momens 
Sont  égaux  ; si  les  momens  d’inertie  relatifs  à trois  axes 
principaux  , qui  se  coupent  en  un  point , sont  égaux , toutes 
les  droites  passant  par  ce  point  sont  des  axes  principaux  , , 
auxquels  répondent  des  momens  d’inertie  égaux,  n°  38 1 
Détermination  des  points  singuliers,  qui  jouissent  de  cette 
dernière  propriété  ; application  à l’ellipsoide  et  au  parallélé- 
pipède,  n°*  38a  et  383 
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CHAPITRE  III.  Du  moulinent  dun  corps  solide 
autour  dun  axe  fixe , page  77 

§ I".  Mouvement  de  rotation  uniforme  , ibid. 


Définition  de  la  vitesse  angulaire  commune  à tous  les  points 
d’un  système  dç  forme  invariable , tournant  autour  d’un 
axe  fixe , ' n®  384 

Détermination  de  cette  vitesse,  lorsque  les  points  du  système 
ont  éprouvé  simultane'ment  des  percussions  qui  leur  auraient 
imprimé,  s’ils  étaient  libres,  des  vitesses  données,  n°  385 
Cas  où  le  système  se  change  en  un  corps  solide , frappé  par  un 
ou  plusieurs  autres  corps,  qui  lui  restent  attachés  après 
le  çhoc , n®  386 

Comment  on  peut  déterminer  la  percussion  que  l’axe  éprouve 
à l’instant  du  choc  ; conditions  nécessaires  pour  que  l’axe 
n’éprouve  aucune  percussion  ; définition  du  centre  de  per- 
cussion , n°*  387  et  388 

Pressions  exercées  sur  l’axe  pendant  le  mouvement  de  rota- 
tion, et  dues  aux  forces  centrifuges  de  tous  les  points  du 
corps  ; propriété  générale  des  axes  principaux  dans  le  mou- 
vement uniforme  de  rotation  ; propriété  particulière  des 
axes  principaux  qui  passent  par  les  centres  de  gravité  du 
mobile , n®’  38g  et  3go 

J II.  Mouvement  de  rotation  varié , page  92 

Équation  différentielle  de  ce  mouvement  ; différentielle  de  la 
vitesse  angulaire  ; on  en  déduit  la  vitesse  constante  prove- 
nant d’une  percussion  , que  l’on  a précédemment  donnée, 

n“*  3g  1 et  3g2 

Calcul  des  pressions  totales  exercées  sur  l’axe  à un  instant 
quelconque , n®  3g3 

Mouvement  d’un  pendule  composé  , dans  le  vide  ; réduction 
du  pendule  composé  au  pendule  simple  , n®‘  3g4  et  3g5 

Définition  du  centre  d’ oscillation  ; réciprocité  du  centre  d’os- 
cillation et  du  centre  de  suspension  ; méthode  fondée  sur 
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cette  réciprocité  , pour  d4ferminer  la  longueur  du  pendule 
simple,  correspondant  à un  pendule  donné  ; on  fait  voir  que 
pour  un  même  corps,  il  y a uqe  infinité  d’axes  autour  desquels 
les  petites  oscillations  ont  la  même  durée,  n0*  396,  397,  3g8 
Mouvement  d’un  pendule  composé,  dans  un  milieu  résistant  ; 
la  longueur  du  pendule  simple  qui  a le  même  mouvement , 

ne  dépend  pas  de  la  résistance,  . n°  399 

Mouvement  d’un  treuil  et  de  deux  corps  peSans,  suspendus  au 
cylindre  et  à la  roue  ; application  à la  machine  d ' Athood, 

/ •*  ■ ' ■ ^ n°*  4oo  et  4o  t 

Pendule  de  Rcbins ; usage  de  ce  pendule  pour  déterminer  les 
vitesses  initiales  des  projectiles  de  l'artillerie^n0’  f\oi  et  4o3 

CHAPITRE  IV.  Du  mouvement  d’un  corps  solide 
autour  d un  point  fixe } page  131 


§ I".  Formules  préliminaires , 


ibid. 


Le  mouvement  de  rotation  d’un  système  de  forme  invariable  , 
autour  d’un  point  fixe,  a lieu  autour  d’une  droite  variable 
„ d’un  instant  à l’autre , que  l’on  appelle  axe  instantané  de 

rotation, . n°  4q4 

Détermination  de  la  direction  de  cet  axe,  soit  par  rapport  A 
des  droites  fixes  dans  l’intérieur  du  corps,  soit  par  rapport 

à des  droites  fixes  dans  l’espace  , n°  4.0S 

Expression  de  la  vitesse  angulaire  de  rotation  du  corps  autour 
de  l’axe  instantané  ; décomposition  de  cette  vitesse  en 
trois  autres,  autour  de  trois  axes  rectangulaires,  fixes  ou 
mobiles;  la  composition  et  la  décomposition  des  vitesses 
de  rotation  se  font  suivant  les  mêmes  règles  que  celles  des 

vitesses  de  translation, • ’ n°‘  4o6  et  407 

Composantes  de  la  vitesse  absolue  d’un  point  quelconque  du 
corps,  par  rapport  à trois  axes  fixes  dans  son  inte'rieur  ; 
composantes  de  la  force  accélératrice,  par  rapport  aux 

mêmes  axes , - " • ' ■ • n°  4 08 

Momens  des  quantités  de  mouvement  de  tous  les  points  du 
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corps  à un  instant  quelconque,  par  rapport  à trois  axes 
passant  par  le  point  fixe  ; cas  où  ces  trois  droites  sont  les 
axes  principaux  qui  se  coupent  en  ce  point  ; signe  de  cliacun 
de  ces  moraeus , d’après  le  sens  de  la  rotation  autour  de 
l’axe  correspondant  ; moment  principal  de  ces  mêmes  quan- 
tités de  mouvement,  et  direction  de  son  axe,  u°4°9 
Équations  différentielles  qui  ont  lieu  entre  les  trois  angles 
du  n°  378 , d’où  dépend  la  position  du  mobile  à chaque 
instant,  et  les  trois  composantes  de  sa  vitesse  angulaire 
par  rapport  à ses  trois  axes  principaux  , n 1'° 

Autres  formules  qui  pourront  être  utiles  dans  la  suite,  n 4* 1 

§ II.  Équations  différentielles  du  mouvement  de  rotation 
autour  cCun  point  fixe , PaSe  1 3b 

Ces  équations , au  nombre  de  trois , s obtiennent  très  facile- 
ment , au  moyen  des  formules  du  n°  4°b  et  bu  principe 
de  D’Alembert;  on  les  réduit  à leur  forme  la  plus  simple, 
en  rapportant  les  composantes  de  la  force  accélératrice 
d’un  point  quelconque  du  mobile  , à ses  trois  axes  prin- 
cipaux ; le  problème  général  du  mouvement  de  rotation 
dépend  de  six  équations  du  premier  ordre,  savoir,  celles 
qu’on  vient  de  former,  et  celles  du  n°  4I0>  cas  °ù  *a 
pesauteur  est  la  seule  force  qui  agit  sur  les  points  du 
mobile,  n°*  4t2et4i3. 

Quand  ce  mobile  n’est  soumis  à aucune  force  motrice , ou 
bien  , quand  il  s’agit  d’un  corps  pesant , et  que  le  point 
fixe  est  son  centre  de  gravité,  on  parvient  à intégrer  les  six 
équations  du  mouvement  de  rotation , et  à faire  dépendre 
les  inconnues,  de  deux  fonctions  elliptiques  ; daus  ce  mou- 
vement , produit  par  des  percussions  initiales , les  inomens 
des  quantités  du  mouvement  de  tous  les  points  du>corps, 
par  rapport  à des  axes  passant  par  le  point  fixe,  sont 
constans  ; leur  moment  principal  et  sa  direction  sont  in- 
variables , et  cette  considération  facilite  l intégration  des 
équations  du  problème  , u°‘.4I4  > 4'^  » 4'b  et  4*7 

Détermination  complète  de3  constantes  arbitraires,  contenues 


viij  ••  , TABLE  DE»  MATIÈRES, 
dans  les  intégrales  de  ces  équations,  en  supposant,  pour 
fixer  les  idées,  que  le  mobile  a été  frappé,  à l’origine  du 
mouvement,  par  un  autre  corps  qui  y est  resté  attaché , 

n°  4*8 

Diverses  propriétés  générales  du  mouvement  de  rotation  d’un 
corps  qui  n’est  soumis  à aucune  force  motrice,  4*9 

Détermination  de  ce  mouvement , plus  simple  que  la  précé- 
dente , mais  seulement  approchée , lorsque  l’axe  instantané 
de  rotation  s’écarte  constamment  très  peu  de  l’un  des  trois 
axes  principaux  du  mobile,  et  qui  se  coupeut  au  point  fixe  ; 
on  retrouve  la  propriété  des  axes  principaux  déjà  démontrée 
dans  le  p°  38g  ; on  fait  voir , de  plus , que  le  mouvement 
est  stable  autour  des  axes  du  plus  grand  et  du  plus  petit 
moment  d’inertie,  et  seulement  instantané  autour  du  pre- 
mier axe  principal;  détermination  des  constantes  arbitraires 
dans  le  cas  de  la  stabilité , n0’  4ao  , 4aI  et  422 

Le  mouvement  de  rotation  produit  par  des  percussions  ini- 
tiales, devient  plus  simple.,  quand  le  mobile  est  un  solide 
de  révolution  , et  que  son  axe  de  figure  passe  par  le  point 
fixe;  les  inconnues  se  déterminent  alors  sans  le  secours  des 
fonctions  ellipH|ques.,  n°  42^ 

Antre  démonstration  de  la  stabilité  du  mouvement  autour 
de  deux  des  axes  principaux , U°  424 

J III.  Solution  d'un  cas  particulier  du  mouvement  de  rota- 
tion dun  corps  pesant  , page  162 

Le  mobile  est  un  solide  de  révolution  dont  l’axe  de  figure 
passe  par  le  point  fixe  ; on  appelle  équateur  la  section  de 
ce  corps  faite  par  ce  point  et  perpendiculaire  à cette  droite; 
le  mouvement  parallèle  à l’équateur  est  uniforpie  ; l’inter- 
section de  l’équateur  et  du  plan  horizontal  passant  par  le 
point  fixe,  s’appellera  la  ligne  des  nœuds  ; définition  du 
nœud  ascendant , et  distinction  de  son  mouvement  direct 
et  de  son  mouvement  rétrograde  sur  le  plan  horizontal , 
,4  : n"  4a5  et  4a& 

Dans  ce  cas,  les  six  équations  du  mouvement  de  rotation  s'intè- 
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grent , et  les  inconnues  du  problème  s’expriment  exactement 
par  des  fonctions  elliptiques  ; détermination  des  constantes 
arbitraires,  contenues  dans  les  intégrales  , n°*  427  et  428 

Cas  où  le  mobile  se  réduit  à un  point  matériel  , dont  la 
distance  au  point  fixe  est  constante  ; on  retrouve  alors  les 
formules  du  n°  io5  , relatives  au  pendule  simple  , n°  429 
Lorsque  l’axe  de  figure  a été  écarté  de  la  verticale , et  qu’a- 
près  avoir  imprimé  au  mobile  une  vitesse  de  rotation  autour 
de  cette  droite  inclinée  , il  est  ensuite  abandonné  à lui- 
même  , on  démontre  que  le  mouvement  du  nœud  ascen- 
dant sera  direct  ou  rétrograde  , selon  que  le  centre  de 
gravité  du  corps  sera  situé  au-dessus  ou  au-dessous  du 
plan  horisontal,  passant  par  le  point  fixe  ; quand  la  vi- 
tesse de  rotation  est  nulle , le  mouvement  du  corps  se 
réduit  à celui  d’un  pendule  composé  , nQ  43o 

On  applique  les  formules  du  numéro  précédent , au  cas  où 
l’axe  de  rotation  a été,  primitivement , très  peu  écarté  de  la 
verticale , et  l’on  détermine  de  cette  manière  les  valeurs 
approchées  des  angles  d’où  dépend  la  position  du  mobile  à 
un  instant  quelconque , n°  43 1 

On  applique  les  mêmes  formules  au  cas  où  l’inclinaison  de 
l’équateur  demeure  à peu  près  invariable  ; il  faut  pour 
cela  que  la  vitesse  de  rotation  soit  très  rapide  ; on  déter- 
mine , dans  cette  hypothèse , les  petites  variations  de  l’in- 
clinaison de  l’équateur  , et  le  mouvement  de  la  ligne  des 
nœuds , qui  est  très  lent  par  rapport  au  mouvement  de 
rotation  , et  à peu  près  uniforme  ; ce  cas  est  celui  de  la  ma- 
chine de  Bohnenberger , n°  43a 

CHAPITRE  V.  Du  mouvement  d’un  corps  solide 
entièrement  libre , page  179 

Décomposition  de  ce  mouvement  en  deux  autres,  l’un  de 
rotation,  autour  d’un  point  du  corps , l’autre  de  translation, 
commun  à tous  ses  points  ; cas  où  le  second  mouvement 
est  révolutif , et  où  chaque  révolution  s’achève  dans  le 


X V TABLE  DES  MATIÈRES.  - - . 

» , • ' > ' • • 

même  temps  que  chaque  rotation  ; ce  cas  a lieu'  dans  le 

.mouvement  des  satellites  , et , en  particulier,  dans  le  mou- 
vement de  la  lune,  qui  tourne , en  conse'quence , constam- 
ment la  même  face  vers  la  terre  , * • , n°  433 

Détermination  de  la  vitesse  que  prend  le  centre  d’un  corps 
solide,  sur  lequel  on  exerce  une  ou  plusieurs  percussions 
déterminées;  réciproquement,  cette  vitesse  fait  connaître  la  . 
direction  et  l’intensité  de  la  percussion,  soit  que  le  corps 
qui  a frappé  celui  que  l’on  considère  y soit  resté  attaché  , 
ou  qu’il  s’en  soit  séparé  après  le  choc,  n°*  434  et  435 

Comment  on  pourrait  déterminer  le  mouvement  initial  de  ro-r 
tation  autour  d’un  point  quelconque  du  mobile,  si  l’on 
connaissait,  en  grandeur  et  en,  direction , la  vitesse  initiale 
• de  ce  point  ; quand  ce  point  est  le  centre  de  gravité,  cette 
connaissance  est  inutile , et  le  mouvement  de  rotation  ini- 
tial est  le  même  que  si  le  centre  de  gravité  demeurait  en 
repos,  " ’ ‘ . n0  436 

Détermination  de  l’axe  instantané  initial  qui  passe  par  le 
centre  de  gravité,  et  de  la  vitesse  angulaire  autour  de  cet 
axe  ; cas  où  cette  droite  est  un  des  .trois  as£es  principaux  qui 
se  coupent  au  centre  de  gravité  , . n°  437 

Equations  différentielles  du  mouvement  du  centre  de  gravité  ; 
comment  on  formerait  celles  du  mouvement  de  rotation 
autour  de  ce  point  , - n°  438 

Ces  deux  systèmes  d’équations  différentielles,  ainsi  que  les  deux 
mouvemenscorrespondans,  sontindépendans  l’un  de  l’autre, 
dans  le  cas  d’un  corps  soumis  à la  seule  action  de  la  pesan- 
teur; détermination  complète  du  mouvement  d’un  ellip- 
soïde pesant,  frappé  dans  un  plan  perpendiculaire  à l’un  de 
ses  trois  axes  de  figure,  n°  43q 

La  même  indépendance  a lieu  dans  le  cas  d’une  iqihère  com- 
posée de  couches  concentriques  et  dont  tous  les  points  sont 
soumis  à des  attractions  dirigées  vers  des  centres  fixes  ou 
. mobiles  ; quand  le  mobile  s’écarte  de  la  forme  sphérique , 
ces  attractions  influent  sur  son  mouvement  de  rotation  ; 
perturbations  du  mouvement  de  la  terre  autour  de  son 
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centré  (le  gravité , dues  A sa  non-sphéricité , et  produites  par 
les  actions  du  soleil  et  de  la  lune  ; ces  forces  , qui  donnent 
lieu  à la  précession  des  équinoxes  et  à la  nutation  de  l’axe 
de  la  terre , n’ont  cependant  aucune  influence  sensible  sur 
la  direction  de  cet  axe  dans  l’intérieur  du  globe,  ni  sur 
la  durée  de  sa  rotation  autour  de  celte  droite  mobile 
dans  l’espace  , n“  44°  et  44 11 

L’invariabilité  du  jour  sidéral  et  du  jour  moyen  est  confirmée 
par  les  éclipses  que  les  Chaldéens  ont  observées;  calcul  qui 
fait  voir  que  la  durée  du  jour  moyen  n’a  pas  varié  d’uu  cen- 
tième de  seconde  en  25oo  ans , n°‘  442  et  44^ 

Examen  des  différais  effets  qui  peuvent  être  produits  par  le 
frottement  de  la  surface  d’un  projectile  contre  l’air  dans 
lequel  il  se  meut,  et  par  la  résistance  proprement  dite  de  ce 
fluide,  n°‘ 444i  44^  et  44^ 


CHAPITRE  VI.  Du  mouvement  d’un  corps  solide 
pesant  sur  un  plan  donné , page  2°7 


§ Ier.  Cas  ou  ion  n’a  pas  égard  au  frottement , ibid. 

On  supposera  que  le  mobile  touche  le  plan  donné  par  un  seul 
point  de  sa  surface  , pendant  toute  la  durée  du  mouvement;  ' 
équations  différentielles  du  mouvement  du  centre  de  gra- 
vité et  du  mouvement  de  rotation  autour  de  ce  point, 

»•  44: 

Équation  résultante  du  contact  du  mobile  avec  le  plan 
donné,  qui  peut  être  fixe  ou  avoir  un  mouvement  donné;  • 
distinction  entre  le  cas  où  le  point  de  contact  se  déplace  à ; 
la  surface  du  mobile , et  le  cas  où  ce  point  est  constamment 
l’extrémité  d’une  pointe,  comme  dans  le  jeu  de  la  tou- 
pie, n"  448 

Cas  où  le  plan  donné  est  fixe  et  horizontal  ; on  indique  , 
comme  exemples , les  petites  oscillations  d’un  ellipsoïde 
homogène  ou  d’une  sphère  hétérogène  ; on  obtient  deux  in- 
tégrales premières  des  équations  différentielles  du  n°  447  > 
qui  suffiront  pour  la  solution  rigoureuse  du  problème,  au 
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moyen  des  fonctions  elliptiques,  quand  le  mobile  est  un 
solide  de  révolution  , n“  449  et  45° 

Mouvement  d'un  solide  de  révolution , terminé  par  une  pointe, 
et  qui  s’appuie , par  son  extrémité , sur  un  plan  dont  les  os- 
cillations sont  connues,  n°  45 1 

Quand  le  mobile  a une  vitesse  de  rotation  très  rapide  par  rap- 
port aux  divers  mouvemens  du  plan  donné , on  réduit  les 
équations  différentielles  du  problème  à la  forme  linéaire, 
par  la  transformation  dont  Lagrange  a fait  usage  dans  le 
cas  de  la  libration  de  la  lune , n"'  45a  et  453 

Intégration  de  ces  équations  linéaires;  leurs  intégrales  font 
voir  que  les  oscillations  du  plan  sur  lequel  le  corps  s'appuie, 
s’affaiblissent  dans  le  mouvement  de  son  axe  de  figure , et 
deviennent  insensibles  quand  la  rotation  autour  de  cette 
droite  est  suffisamment  rapide  ; moyen  fondé  sur  ce  résul- 
tat, qui  a été  proposé  pour  obtenir  à la  mer  un  hori- 
zon artificiel  propre  aux  observations  astronomiques , 

n*‘  454  et  455 

§ II.  Cas  où  Ton  a égard  au  frottement , page  229 

Lois  du  frottement  d’un  corps  en  mouvement,  données  par 
l’expérience , n°  456 

Mouvement  d’un  corps  glissant  sur  un  plan  fixe  horizontal , et 
entraîné  par  un  poids  donné  , n0’  45^  et  458 

Intégrale  de  l’équation  de  ce  mouvement,  dans  le  cas  où  l’on 
fait  abstraction  de  la  résistance  de  l’air  ; détermination  du 
«coefficient  du  frottement  par  deux  moyens  differens  ; quand 
çe  coefficient  est  connu,  et  que  l'on  incline  le  plan,  on  dé- 
termine immédiatement  le  mouvement  du  même  corps  sur 
ce  plan  , n°*  489  et  460 

Conséquence  de  cette  proposition,  que  le  frottement  est  indé- 
pendant de  l’étendue  de  la  surface  frottante , et  proportion-' 
nel  à la  pression  totale  ; en  quoi  cette  loi  du  frottement 
consiste  réellement  ; examen  de  ce  qui  arriverait  si  la  ma- 
tière de  la  surface  frottante  n’était  pas  partout  la  même, 
• ‘ t n°  46a 
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Double  mouvement  d’un  corps  qui  glisse  sur  un  plan  horizon- 
tal, et  qui  tourne  eu  meme  temps  autour  d’un  axe  ver- 
tical , n®  462  et  463 

Énoncé  des  différcnscas  que  peut  présenter  le  mouvement  d’un 
corps  solide  qui  roule  sur  un  plan  ; frottement  de  la  pte— 
]>iù.rc  et  de  la  seconde  espèce,  n°  463  bis  (*) 

Mouvement  d’une  sphère  qui  roule  sur  Un  plan  horizon- 
tal , n°  464 


CHAPITRE  VII.  Du  choc  des  corps  de  forme  quel- 


conque j 


page  254 


En  quoi  consiste  le  problème  du  choc  des  corps,  dans  le  cas  le 
plus  général , n"  465 

Équations  fournies  par  le  principe  de  D’Alembert,  dans  le  cas 
de  deux  corps  de  forme  quelconque  et  entièrement  libres, 
• u°s  466  et  467 

Indétermination  du  problème , quand'  on  n’a  pas  égard  à la 
compressibilité  des  mobiles;  équation  nécessaire  à sa  so- 
lution , et  qui  résulte  de  cette  compressibilité , quelque 
petite  qu’elle  soit , n°  468 

Modification  des  formules  du  n®  467,  provenant  du  degré 
d’élasticité  des  mobiles  ; le  problème  est  complètement  ré- 
solu dans  les  deux  cas  des  corps  entièrement  dénués  d’é- 
lasticité , et  des  corps  parfaitement  élastiques  t n°  469 
Le  choc  de  deux  corps  n’altère  pas  les  vitesses  de  leurs  cen- 
tres de  gravité,  parallèlement  au  plan  tangeut  à leurs  sur- 
faces, mené  par  leur  point  de  contact,  non  plus  que  les 
momens  de  leurs  quantités  de  mouvement , rapportés  à 
leur  normale  commune,  n®  470 

Quand  celte  normale  passe  par  le  centre  de  gravité  de  l’un  des 
deux  corps , son  mouvement  de  rotation  autour  de  ce 
point  est  le  même  avant  et  après  le  choc;  cas  où  cette 


(*■)  Le  nume’ro  qni  devrait  se  trouver  an  bas  de  In  page  a {7  a e’té  omis  par 
erreur  , et  l’on  est  obligé  de  répéter  le  numéro  précédent. 
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droite  passe  par  les  deux  centres  de  gravité;  cas  où  ces  points 

se  mouvaient , en  outre  , sur  cette  normale  avant  le  choc  , 

n”  et  47a 

Choc  de  deux  coips  élastiques  égaux  en  masse  ; choc  d’un 
corps  parfaitement  élastique,  contre  un  obstacle  fixe; 
égalité  de  l’angle  d’incidence  et  de  l’angle  de  réflemm  ; 
cette  égalité  n’a  plus  lieu,  quand  on  a égard  au  frottement 
du  mobile  contre  le  plan  fixe , n#*  473  et  474 

On  explique  comment  on  peut  tenir  compte  du  frottement 
d’un  mobile  contre  un  autre,  pendant  la  durée  du  choc  de 
ces  deux  mobiles , n°475 

Influence  du  frottement  et  de  la  rotation  dans  le  choc  d’une 
sphère  contre  un  plan  fixe , tel  que  le  choc  d'un  boulet 
contre  le  terrein  ; examen  des  diverses  circonstances  qui 
peuvent  se  présenter,  n°*  476  et  477 

Application  des  formules  générales  à un  exemple  où  la  nor- 
male commune  aux  deux  mobiles  ne  passe  pas  par  leur 
centre  de  gravité  ; calcul  de  la  quantité  de  mouvement 
imprimée  à chacun  d’eux , et  qui  mesure  l’intensité  du 
choc,  1 n°  478 

Modification  des  formules  générales,  dans  les  différens  cas  où 
les  deux  corps  qui  se  choquent  11e  sont  pas  entièrement 
libres , ’ n°  479 

Extension  de  ces  formules  au  cas  d’un  nombre  quelconque 
de  mobiles  qui  se  choquent  simultanément.  Exemple  re- 
latif à une  sphère  en  repos,  choquée  par  deux  autres  sphères 
en  mouvement , n°*  48°  et  4®1 

CHAPITRE  VIH.  Exemples  du  mouvement  d’un 
corps  flexible,  page  292 


| I".  Fibration  d'une  corde  flexible  , 


ibid. 


Hypothèses  que  l'on  fait  sur  cette  corde  ; équations  diffé- 
rentielles de  son  mouvement , n°  482 

Réduction  de  ces  équations  à la  forme  linéaire,  dans  le  cas 
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des  vibrations  très  petites  ; les  vibrations  transversales  et  les 
vibrations  longitudinales  coexistent  dans  une  même  corde, 
et  sont  indépendantes. les  unes  des  autres  ; ces  deux  sortes 
de  mouvemens  dépendent  d’une  équation  de  même  forme, 
aux  différences  partielles  du  second  ordre,  n°  483 

Intégration  de  cette  équation  sous  forme  finie  , n"  484 

Détermination  des  deux  fonctions  arbitraires  contenues  dans 
cette  intégrale,  pour  toute  la  longueur  de  la  corde  , et  pour 
toutes  les  valeurs  du  temps,  d’après  la  figure  initiale  de  la 
corde  vibrant  transversalement , et  les  vitesses  initiales  de 
tous  ses  points  , n°  485 

Construction  géométrique  de  la  figure  de  cette  corde  à uu 
instant  quelconque  , n°  486 

Lois  des  vibrations  transversales  qui  résultent  de  cette  cons- 
truction , et  qui  ont  été  confirmées  par  l’expérience  , soit 
par  rapport  à la  tension  de  la  corde,  soit  par  rapport  à son 
poids  et  à sa  longueur  ; l’élévation  du  ton  est  mesurée  par 
le  nombre  des  vibrations  dans  l’unité  de  temps  , n°  487 
Discontinuité  des  lignes  employées  dans  la  construction  pré- 
cédente ; restriction  qu’on  doit  apporter  à la  discontinuité 
de  la  courbe  qui  représente  la  figure  initiale  de  la  corde  ; 
cette  condition  restrictive  subsiste  pendant  toute  la  durée 
du  mouvement , et  fournit  une  des  équations  nécessaires  au 
problème,  dans  le  cas  d’une  corde  composée  de  deux  parties 
de  matières  différentes,  * nu  488 

Autre  solution  du  problème  des  cordes  vibrantes,  dans  la- 
quelle l’ordonnée  courante  de  la  corde  est  exprimée  par 
une  série  de  quantités  périodiques  , n»  489 

Cas  particuliers  où  le  ton  d’une  corde  s’élève  au-dessus  du 
ton  fondamental , et  répond  à une  partie  aliquote  de  sa 
longueur;  nœuds  de  vibrations  qui  ont  lieu  dans  ces  sortes 
de  cas  , n°  490 

Lois  des  vibrations  longitudinales  d’une  corde  tendue , n°  4gi 
Rapport  très  simple  entre  leur  nombre  et  celui  des  vibrations 
transversales  de  la  même  corde  , n°  49a 
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§ II.  Vibrations  longitudinales  d’une  verge  élastique , page  3i6 

Hypothèses  que  l’on  fait  sur  cette  verge  j son  mouvement 
longitudinal  dépend  de  la  même  équation  aux  différences 
partielles  que  celui  de  la  corde  tendue  , et  ne  diffère  de 
eelui-ci  que  par  les  conditions  relatives  aux  extrémités  de  la 
verge,  „ . n°*  4g3  et  4q4 

Solution  du  problème  , analogue  à celle  du  n°  489  ; lois  des 
vibrations  dans  lés  différens  cas  relatifs  aux  extrémités  ; 
élévation  du  toD  fondamental , à raison  des  noeuds  de 
vibrations  , n°  4g5 

Cas  où  la  verge  s’étend  indéfiniment  ; propagation  des  ondes 
sonores  dans  une  barre  homogène,  cylindrique  ou  pris- 
matique; conditions  pour  qu’une  onde  sonore  ne  se  par- 
tage pas  en  deux  autres  ; comment  la  vitesse  constante  de 
cette  propagation  se  conclura  du  ton  longitudinal  d’une 
verge  élastique  de  la  même  matière  que  la  barre  , 

n“  49e  et  497 

Cas  OÙ  la  barre  est  terminée  d’un  côté  ; réflexion  du  son  à 
celte  extrémité;  les  lois  de  la  propagation  et  de  la  ré- 
flexion du  son  dans  un  canal  cylindrique  rempli  d’air, 
d’un  gas  quelconque,  ou  d’un  liquide,  sont  les  mêmes  que 
dans  une  barre  solide  ; celles  des  vibrations  des  verges  élas- 
tiques conviennent  aussi  aux  sons  des  flûtes , et  des  tuyaux 
d’orgues,  sauf  les  njodGkations  relatives  à l’embouchure, 

n®  49® 

| lll.  Choc  longitudinal  des  verges  élastiques  , page  33 1 

Comment  on  pourra  appliquer  les  formules  du  n°  495  au 
choc  longitudinal  des  verges  élastiques  ; ce  phénomène 
consiste  dans  l’action  , à distance  insensible , des  points 
extrêmes  des  deux  verges  ; les  vitesses  de  ces  points  varie- 
ront très  rapidement , et  seront  inconnues  pendant  la  durée 
du  choc*,  n°  499 

Conditions  pour  que  les  deux  verges  se  séparent  après  s’être 
rencontrées , et  que  le  choc  se  termine , , n°*  5oo  et  5or 
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Équations  communes  à tous  les  points  des  deux  verges , ex- 
cepté les  points  extrêmes  par  lesquels  elles  se  choquent  , 

n°  5oi 

Application  des  formules  du  n°  4q5  au  choc  de  deux  verges 
entièrement  libres  ; sommation  des  séries  périodiques 
qu’elles  renferment  ; on^  vérifie  quelles  représentent  l’état 
initial  des  deux  verges  , n°*  5o2  et  5o3 

Les  deux  verges  de  même  matièrp  et  de  même  diamètre  se 
séparent  dans  le  seul  cas  où  elles  ont  une  mèiqgj|^ngucur  ; 
durée  de  £e  choc  ; échange  des  vitesses  primitives  ; cas 
où  l’une  des  deux  verges  est  compdflB  de  plusieurs  parties, 
dont  une  se  sépare  des  autres  après  le  choc , n°  5o/f. 

Choc  d’une  verge  dont  l’extrémité  est  fixe  , par  une  «erge 
entièrement  libre  ; réflexion  de  celle-ci  avec  une  vitesse 
égale  et  contraire  à la  vitesse  primitive,  quelles  que  soient 
les  longueurs  des  deux  verges  ; durée  du  choc,  n°*  5o5  et  5o6 

§ IV.  Digression  sur  les  intégrales  des  équations  aux  diffé- 
rences partielles  , page  347 

Le  nombre  des  fonctions  arbitraires  que  renferme  l’intégrale 
complète  d’une  équation  aux  différences  partielles,  peut 
être  moindre  que  le  . nombre  qui  marque  l’ordre  de  cette 
équation  ; il  peut  changer  avec  la  variable  par  rapport  à 
laquelle  la  série  est  ordonnée  ; toutes  les  fonctions  arbi- 
traires peuvent  disparaître , et  se  trouver  remplacées jpar 
des  séries  infinies  de  constantes  arbitraires;  dans  ce  cas 
singulier,  l’intégrale  complète  est  exprimée  par  la  somme 
d’un  nombre  illimité  d’intégrales  particulières,  n0’  507  et  5o8 

Exemples  très  simples  de  ces  diverses  transformations , 

n°‘  5og  et  5io 

Les  séries  qui  se  présentent  dans  cet  exemple  , et  l’intégrale 
de  l’équation  donnée , peuvent  s'exprimer  sous  forme  finie, 
au  moyen  d’une  intégrale  definie,  nu  5i  t 

Valeur  d’une  intégrale  définie  qu’on  a souvent  occasion  d’em- 
ployer , . n°5t2 

Application  de  ces  considérations  générales  aux  équations 
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linéaires  relatives  à des  problèmes  de  Physique  et  de  Me'-»  ■* 

canique  ; leurs  intégrales  complètes  s’expriment , généra- 
• leinent , par  des  séries  d’exponentielles  ou  de  sinus  et 
cosiuus,  dont  les  exposans  ou  les  arcs  sont  proportionnels 
au  temps  ; par  la  manière  dont  elles  sont  obtenues , on 
est  certain  que  ces  expressions  en  séries,  des  inconnues  d’un  * 
problème,  en  renferment  la  solution  la  plus  générale  ; il  y 
a un  procédé  uniforme  pour  déterminer  dans  chaque  cas 
les  coedkiens  de  des  séries,  d’après  l’état  initial  du  système  ; 
après  Wra  détermination,  si  l’on  fait  le  ten^s  égal  à zéro 
dans  ces  séries , osfcobtient  des  séries  particulières  qui  re- 
présentent les  fonctions  arbitraires  relatives  à cet  état  ini- 
tial , mais  seulement  daus  l’étendue  du  système,  nos  5i3, 

' 5i4 , 5i5  et  5i6 

Toute  solution  d’un  problème  daus  laquelle  on  n’a  pas  véri- 
fié, à posleriori,  l’exactitude  de  ces  dernières  séries,  ou 
démontré , à priori,  la  généralité  de  l’intégrale  en  série  dont 
on  a fait  usage,  doit  être  regardée  comme  insuflisante, 

n°  5 1 7 

§ V.  Vibrations  transversales  d'une  verge  élastique,  page  368 

On  énonce  les  diverses  sortes  de  vibrations  dont  une  verge 
élastique  est' susceptible , et  entre  lesquelles  l’analyse  a fait 
connaître  des  rapports  que  l’expérience  a confirmés,  n°  5i8 
* Équation 'du  mouvement  transversal,  et  conditions  relatives 
afhx  extrémités,  n°5i9 

, -Calcul  du  coefficient  que  renferme  cette  équation,  dans  dif- 
férentes hypothèses  sur  la  section  transversale  de  la  verge, 

- n°  520 

Intégrale  en  série  de  cette  équation  , . n°  5ai 

Détermination  des  coefficicns  de  cette  série,  d’après  l’état  ini- 
tial de  la  verge,  par  le  procédé  indiqué  dans  le  n°  5i5; 
formules  du  n°  5i6,  relatives  à l’état  initial  de  la  verge  ; 
cas  où  elle  doit  prendre  un  mouvement  de  translation  ou  de 
rotation  , ’ n°*  522  et  523 

On  démontre , dans  le  cas  de  la  verge  libre  par  ses  deux  bouts, 
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la  réalité  des  racines  de  l’équation  transcendante  qui  sert  à 
déterminer  les  coefficiens  du  temps  sous  les  sinus  et  cosinus 
contenus  dans  l’intégrefle  en  série  , n°  524 

Condition  pour  que  la  verge  exécute  des  vibrations  isochrones  ; 
les  dmerens  .tons  que  la  verge  libre  peut  faire  entendre,  dé- 
pendent des  racines  de  l’équation  précédente  ; toutes  choses 
d’ailleurs  égales , ils  varient  avec  la  figure  de  la  section  trans- 
versale, et  leur  élévation  est  en  raison  inverse  dû  carré  de 
la  longueur  ; détermination  des  nœuds  de  vibration  qui  leur 
correspondent,  ’ n05  5a5  et  526 

Vibrations  isochrones  d’une  verge  encastrée  par  une  extrémité, 
et  libre  à l’autre  bout,  n°  52^ 

Calcul  du  nombre  de  vibrations  correspondant  au  ton  fonda- 
mental et  aux  tons  plus  élevés , dans  le  cas  de  cette  dernière 
verge  élastique , et  dans  le  cas  de  la  verge  libre  aux  deux 
extrémités,  nu  5?.8 

Comparaison  des  nombres  de  vibrations  transversales  et  lon- 

n°  529 


gitudinalcs  d’une  même  verge, 


CHAPITRE  IX.  Équatio/is  et  propriétés  générales  du 
mouvement  d’un  système  de  corps,  page  3g3 


§ I".  Equations  générales  du  mouvement , 


ibid. 


Combinaison  du  principe  de  D’Alembert  et  du  principe  des  vi- 
tesses virtuelles , ' ‘ n°  53o 

Elle  conduit  à une  formule  générale,  d’où  l’on  déduira,  par 
un  procédé  uniforme,  toutes  les  équations  différentielles  du 
mouvement  d’un  système  de  points  matériels,  dont  la  liai- 
son mutuelle  est  exprimée  par  des  équations  données  ; ce 
procédé  fera  aussi  connaître  les  tensions  des  liens  physi- 
ques , et  les  pressions  sur  des  surfaces  ou  sur  des  courbes 
données,  qui  auront  lieu  pendant  le  mouvement,  n°  53  j 
On  indique  l’usage  de  la  méthode  fondée  sur  la  variation  des 
constantes  arbitraires  pour  la  résolution  des  équations  pré- 
cédentes , ' . . n°  53a 
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Cas  où  l’une  des  équations,  qui  expriment  la  liaison  des  points 
du  système,  est  une  suite  d’une  oq^de  plusieurs  autres  de  ces 
équations;  exemple  d’iin  problème  indéterminé,  quand  ou 
fait  abstraction  de  Extensibilité  des  liens  pLvji^pcs , et 
déterminé,  quand  on  y a égard,  quelque*  petite  qu’elle 
soit , n°‘  533  et  534 

Formule  analogue  à celle  du  n“  53 1,  et  relative  aux  change- 
ment brusques  de  vitesse. , n°  535 

Considération  essentielle  à laquelle  il  faudra  avoir  égard  dans 
les  usages  qu’on  fera  de  cette  formule  ; comment  ou  tiendra 
compte,  dans  cette  formule,  de  l’effet  du  frottement  pen- 
dant la  durée  des  changemens  brusques  ; ce  serait  une  er- 
reur d’y  introduire  les  effets  des  forces  moléculaires , qui  y 
sont  déjà  compris  implicitement , n°'  536  et  53 y 

Équations  différentielles  du  mouvement  de  translation  d’un 
système  entièrement  libre,  qui  sont  celles  de  son  centre  de 
gravité , n°  538 

Équations  différentielles  du  mouvement  de  rotation  du  meme 
système  ; elles  cout&rvent  là  même  forme , soit  que  le 

centre  du  mouvement  soit  un  point  fixe , ou  qu’il  soit  le 

centre  de  gravité  du  système,  n°*  53g  et  54o  " 

Les  sommes  des  quantités  de  mouvement  de  tous  les  points 
d’un  système  libre,  suivant  trois  axes  réctangulaires , et 
leurs  momens  par  rapport  à ces  axes , ne  varient  pas  dans 
les  cbangemens  brusques  de  vitesse  ; équations  du  mouve- 
ment initial  de  translation  et  de  rotation  du  système  ; com- 
ment on  peut  les  déduire  des  équations  de  ces  inouvemens  à 
un  instant  quelconque  , n°*  54 1 et  542 

On  retrouve,  d’une  autre  manière,  les  formules  du n° 408,  re- 
latives aux  vitesses  de  rotation  ; la  similitude  de  la  compo- 
sition de  ces  vitesses  et  de  la  composition  des  vitesses  de 
translation , peut  conduire  à l’analogie  entre  la  composition 
des  momens  et  celle  des  forces  , n°  543 

§ II.  Lois  générales  des  petites  oscillations,  pa ge  424 

Développemens  en  séries  des  coordonnées  des  points  du  sys- 
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tèrae,  et  des  expressions  des  forces  qui  leur  sont  appli- 
quées , .»  n°  544  * 

Formation  des  e'quations  différentielles  linéaires  et  du  second 
ordre , d’où  dépendent  les  valeurs  approchées  des  inconnues 
du  problème,  auxquelles  valeurs  on  s’arrête  toujours  dans 
les  questions  de  ce  genre  ; le  nombre  de  ces  équations,  égal 
à celui  des  inconnues  indépendantes  entre  elles,  peut  s’éle- 
ver  depuis  un  jusqu’à  trois  fois. le  nombre  des  mobiles;  * 
quand  les  mobiles  sont  des  points  matériels  en  nombre  in- 
fini, les  équations  différentielles  se  changent  en  équations 
aux  différences  partielles , ' >•  n"  545  • 

Intégration  générale  de  ces  équations  différentielles  ; conÿ-®’ 
quenccs  qui  s’en  déduisent;  principe  de  la  coexistence  oej 
petites  oscillations,  ’ n°*  546  et  54^t* 

fias  où  les  oscillations  ont  lieu  dans  un  milieu  résistant, 

H ♦ .a.V  * n®  548 

Exemples  de  la  coexistence  des  petites  oscillations  ; applica- 
tion du  principe  précédent  au  mouvement  d’un  point  pe- 
sant sur  un  ellipsoïde , ’ - n°  54ç) 

Autre  théorème  général,  distinct  du  précédent,  et  qu’on  peut 
appeler  principe  de  la  superposition  des  petits  mouvement  ; 
applicqÉtons  nombreuses  de  ce  principe,  n®5  55o  et  55‘t 

* y . ri.. 

§ III.  Principes  de  la  consen-ation  du  mouvement  du  centre 

de  gravité  et  de  la  conservation  des  aires,  page  447 

Loi  générale  de  Yégalité  de  r action  à la  réaction,  n®  55a 
Principe  de  la  conservation  du  mouvement  du  centre  de  gra- 
vité , fondé  sur  cette  loi  de  la  nature  ; conséquences  diverses 
de  ce  principe , n®  553 

Dans  le  mouvement  d’un  système  de  points  qui  11e  sont  soumis 
qu’à  leurs  actions  mutuelles,  les  momens  de  leurs  quanti- 
tés de  mouvement  sont  constans,  par  rapport  à trois  axes 
qui  $e  coupent , soit  en  un  point  fixe , soit  au  centre  de  gra  - 
vite  du  système , soit  en  un  point  animé  d’un  mouvement 
rectiligne  et  uniforme  ; le  incine  théorème  a encore  lieu , par 
rapport  à un  point  fixe  , quand  les  mobiles  sont , en  outre, 
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.sollicités  par  des  forces  dirigées  vers  ce  point,  n°*  554.  555 
* • et  556 

Détermination  du  moment  principal  de  ces  quantités  de  mou- 
* vement , et  de  la  direction  de  son  axe , n°  557 

Dans  lé  mouvement  de  rotation  de  la  terre  , ce  moment  prin- 
„ cipal  est  indépendant  du  refroidissement  du  globe,  des  ex- 
plosions volcaniques , du  souille  des  vents , etc.  ; consqp 
quence  qui  en  résulte,  relativement  à la  durée  du  jour, 

• ' V n°  5 58 

Autre  énoncé  des  théorèmes  précédens  ; principe  de  la  conser- 
% . vation  des  aires , . • • n".  55g 

•Th  éorèine  du  plan  invariable,  dans  toute  sa  généralité , n°  56o 
»■  Usage  de  ce  plan  et  d’une  droite  invariable  dont  il  est  ac- 
compagné dans  le  système  solaire , n°  56i 

Formules  pour  déterminer  ce  plan  à un  instant  quelconque, 
en  ayant  égard  au  mouvement  de  translation  et  aft  mouve- 
ment de  rotation  des  corps  célestes  ; les  termes  qui  provien- 
nent du  mouvement  de  rotation  dépendent  de  la  constitu- 
tion intérieure  de  ces  corps,  et  demeureront  toujours 
inconnus;  on  fait  voir  qu’en  négligeant  la  partie  variable 
de  ces  termes,  il  n’en  résultera  aucune  erreur  que  les  ob- 
servations puissent  jamais  rendre  sensible , f n°  56a 
Formules  du  plan  invariable,  rapportées  au  centre  du  so- 
leil, . , n°  563 

§ IV.  Principes  des  forces  vives  et  de  la  moindre  action , 

'*  ■ ‘ v 47® 

b , - . * ,t  ■ ,+  ' 

Equation  et  énoncé  du  principe  des  forces  vives , n°  564 

Conséquences  immédiates  de  ce  principe  , n°  565 

Calcul  des  forces  vives  dues  aux  forces  qui  émanent  de  cen- 
tres fixes , aux  attractions  et  répulsions  mutuelles  des  corps 
’■  du  système , et  à leurs  poids,  n°  566 

Variation  des  forces  vives  dues  aux  pressions  contre  des  sur- 
faces mobiles,  et  aux  fiottemens ; à l’égard  de  ces'forces,  le 
théorème  du  n°  564‘n’a  plus  lieu  ; on  fait  voir  que  les  frot- 
tcmens  et  les  résistances  dès  milieux  produisent  toujours  des 
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diminutions  de  force  vive,  qui  finissent  par  anéantir  le 
mouvement  du  système,  quand  ces  pertes  ne  sont  pas  repa- 
rées par  d’autres  forces , nc‘  56y  et  568 

Comment  la  force  vive  absolue  d’un  système  se  déduit  de  la 
force  vivt^ue  aux  vitesses  de  scs  différentes  parties  dans  leur 
mouvement  relatif  autour  du  centre  de  gravité  ; application 
de  l’équation  générale  du  principe  des  forces  vives  au  système 
solaire  ; usage  de  cette  équation  pour  reconnaître  si  l’action 
des  comètes  a une  influence  sensible  sur  les  mouvcmeiis  des 
autres  corps  célestes , n°  56g 

La  proposition  relative  à la  stabilité  de  l’équilibre  qu’on  a 
supposée  dans  le  n°  347,  est  maintenant  démontrée,  à l’aide 
du  principe  des  forces  vives,  n®  570 

Équation  relative  aux  changeinens  brusques  de  vitesse,  et 
analogue  à l’équation  du  principe  des  forces  vives;  vérifica- 
tion de  cette  équation  dans  le  mouvement  initial  d’un  corps 
^ solide  autour  d’un  point  fixe  , n°57i 

Au  moyen  de  cette  équation , on  démontre  qu’il  y a toujours 
per(fl|de  force  vive  dans  le  choc  des  corps  dénués  d’élasti- 
cité, augmentation  dans  les  explosions  qui  séparent  les  par- 
ties des  corps,  et  invariabilité  dans  le  choc  des  corps  par- 
faitement élastiques,  n'5  5^2 

Énoncé  général  du  principe  de  la  moindre  action  ; ce  prin- 
cipe, en  cela  différent  des  précédens,  ne  fait  connaître  au- 
cune intégrale  des  équations  «jjfférentielles  du  mouvement  ; 
résumé  des  intégrales  qui  sont  fournies  par  les  principes  de 
la  conservation  du  mouvement  du  centre  de  gravité,  de  la 
conservation  des  aires  et  des  forces  vives , n°  673 
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LIVRE  CINQUIÈME.  . 

HYDROSTATIQUE. 

CHAPITRE  Ier.  Notions  préliminaires , page  5o5 

Objet  de  l’ Hydrostatique  ; comment  on  y considérera  les 
fluides,  n*  574 

Distinction  entre  les  liquides,  les  fluides  aériformes  et  les  va- 


peurs , 


n-5-35 


Propriété  caractéristique  des  fluides,  que  l’on  prendra  pour 
une  donnée  de  l’expérience,  et  qui  servira  de  base  à l’Hydros- 
tatique , n*  576 

Explication  détaillée  de  cette  propriété;  définition  de  la  pres- 
sion rapportée  à l’unité  de  surface , n°’  577  et  578^^ 

Démonstration  du  principe  des  vitesses  virtuelles  dans  Equi- 
libre d’un  liquide  , (Jh®  5^g 

Pression  exercée  par  un  fluide  élastique , 11®  586 

CHAPITRE  II,  Équations  générales  de  VéquiUbre 
des  fluides,  ■>  page  5ij 

Formation  des  équations  générales,  qui  sont  au  nombre  de 
trois,  entre  la  pression  intérieure  et  les  forces  données, 

' n°*58i  et  58a 

Condition  à laquelle  ces  forces  doivent  satisfaire,  pour  que 
l’équilibre  soit  possible  ; équation  différentielle  de  la  surface 
libre  d’un  fluide,  no  533 

Propriété  de  cette  surface;  définition  des  surfaces  et  des  cou- 
ches de  niveau,  * ' n°584 

Éqjtyfcre  d’un  liquide  homogène  soumis  à des  attractions  di- 
rigées vers  des  centres  fixes,  n°  585 

Condition  relative  aux  surfaces  de  Diveau  d’un  liquide  hétéro-  - 
gène  ou  d’un  fluide  élastique , n»  ggG 
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Lois  de  la  densité  et  de  la  pression  dans  un  fluide  élastique  en 
équilibre , n°  587 

Cas  où  les  Ibrces  qui  agissent  sur  les  points  d’un  fluide  sont 
leurs  actions  mutuelles;  parmi  ces  forces,  on  ne  doit  pas  te- 
nir compte  de  celles  qu’on  appelle  proprement /orce?  molé- 
culaires, et  qui  produisent  la  pression  à laquelle  04  a déjà  eu 
égard  dans  les  équations  générales  de  l’Hydrostatique  ; ces 
équations  sont  nécessaires  et  suffisantes  pour  l’équilibre  des 
fluides,  - n°  588 

■Figure  constante  d’un  fluide  qui  tourne  autour  d’un  axe  fixe, 
ou  équilibre  des  forces  qui  le  sollicitent  et  des  forces  cen- 
trifuges provenant  de  la  rotation , n°  58g 

Figure  d’un  liquide  pesant,  contenu  dans  un  vase  qui  tourne  . 

autour  d’un  axe  vertical , n°  5go 

La  figure  elliptique  de  révolution  satisfait  à l’équilibre  d’un 
liquide  homogène , -tournant  autour  d’un  axe  fixe  et  soumis 
à l’attraction  mutuelle  de  ses  points  en  raison  inverse  du 
carré  de  la  distance  , pourvu  que  la  vitesse  de  rotation  ne 
dépasse  pas  une  certaine  limite  ; en  deçà  de  cette  li- 
mite il  y a toujours  deux  aplatisseinens  de  l’ellipsoïde, 
qui  répondeut  à une  vitesse  donnée  ; au-delà , la  figure 
elliptique  est  impossible  ; çiais  ce  n’est  que  quand  on  sup- 
pose l’aplatissement  très  petit , qu’il  est  démontré  que  la 
figure  elliptique  soit  la  seule  qui  convienne  à l’équilibre  , 

n°  5gi 

Application  des  formules  du  numéro  précédent;  cas  où  le 
rapport  de  la  force  centrifuge  à l’attraction  totale , qui  a 
lieu  à l’équateur  , est  une  très  petite  fraction  , comme  dans 
le  mouvement  de  rotation  de  la  terre  , n°  5ga 

Différence  essentielle  entre  les  couches  de  niveau  dans  un 
fluide  soumis  à l’action  mutuelle  de  ses  différens  points  , et 
dans  un  fluide  dont  les  points  sont  sollicités  par  des  forces 
dirigées  vers  des  centres  fixes  et  donnés,  11"  5g3 

Equilibre  d’un  fluide  dont  les  points  s’attirent  proportion- 
< utilement  à leurs  distances  mutuelles  , ii°  5g4 
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CHAPITRE  III.  De  l’équilibre  des  Jluides  pesans, 

. . ‘ *pftge  554 

Équilibre  d’un  liquide  homogène  contenu  dans  un  vase  ; la 
pression  sur  le  fond  du  vase  est  indépendante  de  sa  forme  , 

n°  5g5 

Équilibre  de  plusieurs  liquides  superposés  ; valeur  de  la  pres- 
\ sion  sur  le  fond  du  vase , » • • n°  596  f 

Lois  de  l'équilibre  des  liquidés  contenus  dans  des  vases  coin- 
muniquans , • • n°  597 

Enumération  des  applications  principales  dont  ces  lois  sont 
susceptibles;  siphon , presse  hydraulique , baromètre  •, 
pompe,  ' n°  598 

Pression  exercée  par  un  liquide  sur  une  paroi  plane  inclinée  : 
le  centre  de  pression  est  toujours  plus  bas  que  le  centre  de 
gravité , ' n"  5gg  „ 

Exemples  de  la  détermination  du  centre  de  pression , n°  600 
Pression  exercée  sur  un  corps  plongé  dans  un  liquide  ; les 
pressions  horizontales  se  détruisent  ; résultante  des  pres- 
sions verticales , *•  n°*  601 , 602 , 6o3 

Perte  de  poids  d’un  corps  pesé  dans  un  fluide  ; détermina- 
tion de  la  pesanteur  spécifique,  au  moyen  de  la  balance 
hydrostatique,  n°6o4 

Pression  exercée  par  un  liquide  sur  la  surface  entière  du  vase 
qui  le  contient  ; principe  des  machines  à réaction  , n°  Go5 

CHAPITRE  IV.  De  l’équilibre  et  du  mouvement  des 
corps  jlottans,  : page  $79 

Conditions  de  l’équilibre  d’un  corps  flottant;  -problème  de 
géométrie  auquel  se  réduit  la  détermination  des  positions 
t d’équilibre  d’un  corps  homogène  , n°  606 

Solution  complète  de  ce  problème , dans  le  cas  d’un  prisme 
triangulaire  couché  horizontalement , n°‘  607  et  608 

Cas  où  la  base  de  ce  prisme  est  un  triangle  isocèle  ; -cas  où 
elle  est  un  triangle  équilatéral,  n°‘  609  et  610 
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Équilibre  d’un  prisme,  d’un  cylindre  et  d’un  solide  de  ré- 
volution, dans  une  situation  verticale;  usage  des  pèse-  • * 

liqueurs  , n°  6 1 1 

Règle  du  métacentre  pour  s’assurer,  dans  un  cas  particulier, 
de  la  stabilité  de  l’équilibre  d’un  corps  flottant , n°  612 
Application  du  principe  des  forces  vives  au  mouvement  d’un 
corps  flottant  de  forme  quelconque , très  peu  écarté  d’une 
position  d’équilibre;  condition  générale  de  la  stabilité  de 
cet  équilibre,  nM  61 3,  61/4, 6i5  et  616 

Détermination  des  petites  oscillations  d’un  corps  flottant,  # # 
Symétrique  par  rapport  à une  section  verticale  ; oscilla- 
tions verticales  du  centre  de  gravité  ; oscillations  du  corps 
autour  d’un  axe  passant  par  ce  point  et  perpendiculaire  à 
cette  section  , n°*  617  et  618 


CHAPITRE  V.  De  la  mesure  des  hauteurs  par 

l’observation  du  baromètre  , page  609 

. 

* ' 1 • , a 

La  pression  barométrique  est  égale  au  poids  de  la  colonne 
d’air  supérieure;  sa  diminution  fera  connaître  la  hauteur 
verticale  de  l'élévation  , , n°  619 

Masse  totale  de  l’atmosphère  comparée  à celle  de  la  terre  ; 

limite  de  la  hauteur  de  l’atmosphère  ; décroissement  de  la 
. température  à mesure  qu’on  s’élève  au-dessus  de  la  terre  , 

n°  620 

Manomètre  ; usage  qu’on  pourrait  faire  de  cet  instrument 
pour  comparer  les  intensités  de  la  pesanteur  à différentes 
latitudes  , n°  621 

A température  égale , la  densité  d’un  fluide  élastique  est 
proportionnelle  à la  pression  qu’il  éprouve , ce  qui  cons- 
titue la  loi  de  Mariotle  , ' n°  622 

Usage  de  cette  loi  pour  calculer  l’élévation  de  l’eau  dans  . ^ 
une  pompe , quand  il  se  trouve  de  l’air  au-dessous  du- 
piston,  ' - 1 n°  623 

Dilatation  égale  et  uniforme  de  tous  les  gaz  par  les  vapeurs, 
pour  des  degrés  égaux  de  température  , mesurés  sots  une 
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pression  constante  par  le  thermomètre  à air;  coefficient  de 
la  dilatation  pour  chaque  degré;  ce  coefficient,  commun 
à tous  les  fluides  élastiques,  n’est  pas  rigoureusement 
constant , quand  la  température  est  mesurée  par  un  ther- 
momètre à mercure  ; équation  qui  donne  la  pression  en. 
fonction  de  la  densité  et  de  la  température  ; calcul  du 
rapport  de  la  pression  à la  densité  , dans  l’air  parfaite- 
ment sec  et  dans  l’air  au  maximum  d’humidité , pour  la 
température  zéro , n°*  624  et  6ï5 

Équation  d’équilibre  d’une  colonne  verticale  de  l’atmosphère  ; 
loi  de  la  pression  et  de  la  densité  ; on  vérifie  que  le  poids 
total  de  la  colonne  est  équivalent  à la  pression  inférieure  , 

n°  626 

Mouvement  d’un  ballon  qui  s’élève  dans  l’air  , n°  627 

Formule  pour  la  mesure  des  hauteurs  par  l’observation  du 
baromètre  ; le  coefficient  constant  de  cette  formule  s’ac- 
corde avec  la  moyenne  d’un  grand  nombre  de  hauteurs 
mesurées  trigonométriquement,  n°  628 

Modification  qu’on  doit  faire  subir  à cette  formule , d’après 
1a  remarque  du  n°  255,  quand  on  veut  la  faire  servir  à 
calculer  la  hauteur  d’un  lieu  au-dessus  du  niveau  de  la  mer  ; 
exemple  de  ce  calcul,  „ n°  629 

Formule  moins  exacte  , mais  plus  simple  que  la  précédente  , 
et  qui  suffit  aux  usages  ordinaires  ; comment  on  peut  subs- 
tituer à l’observation  du  baromètre , celle  du  degré  de  l’é- 
bullition de  l’eau  à différentes  hauteurs , n°  63o 

Remarques  relatives  à la  densité  et  à la  force  élastique  ou 
tension  des  vapeurs  ; formule  qui  donne  la  densité  de  l’aié 
mouillé  , d’après  la  tension  de  la  vapeur  qu’il  renferme  , et 
la  densité  de  l’air  parfaitement  sec , u°  63 1 

Comparaison  de  l’atmosphère  aqueuse  qui  se  formerait , si 
notre  atmosphère  n’existait  pas,  à la  quantité  de  vapeur 
d’eau  que  notre  atmosphère  peut  contenir,  n°  63à 
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CHAPITRE  VI.  De  la  force  élastique  et  de  la  cha- 
leur des  gaz  , page  63 y 

Cas  où  l’on  a besoin  de  connaître  les  variations  de  la  pression 
et  de  la»  température  d’un  gaz,  produites  par  celles  de  la 
densité,  sai^nue  la  quantité  de  chaleur  varie,  n*  633 
Définition  de^pcbaleur  spécifique,  soit  à volume  constant, 
soit  à pression  constante  ; équation  aux  différences  par- 
tielles d’où  dépend  la  quantité  de  chaleur  en  fonction 
de  la  pression  et  de  la  densité,  n°  634 

‘ Expérience  propre  à déterminer  l’accroissement  de  tempé- 
rature d un  gaz  , correspondant  a une  petite  condensation 
sans  perte  de  chaleur  ; calcul  numérique  de  cet  accroisse- 
ment de  température  , qui  peut  aussi  se  déduire  de  la 
vitesse  du  son  , no  g^g 

Comment  cet  accroissement  de  température  est  lié  au  rap- 
port des  deux  chaleurs  spécifiques  du  gaz  ; valeurs  diffé- 
rentes de  ce  rapport,  données  par  l'expérience;  on  le 
regarde  comme  indépendant  de  la  température  et  de  la 
pression  dans  l’air  atmosphérique  , n0*  636  et  63  j 

Intégration  de  l’équation  du  n°  634  » dans  l’hypothèse  de  ce 
rapport  Constant  ; lois  de  la  pression  et  de  l||  température 
en  fonctions  de  la  densité , quand  la  quantité  de  chaleur 
est  invariable , „o  ggg 

Expression  de  la  quantité  de  chaMir  en  fonction  de  la  tem- 
pérature et  de  la  densité  , dans  l’hypothèse  que  la  chaleur 
spécifique  du  gaz  est  indépendante  de  la  température 
mesurée  par  un  thermomètre  à air  ; chaleur  spécifique 
en  fonction  de  la  pression  ; application  à l’air  atmosphé- 
rique ; rapport  des  quantités  de  chaleur  perdue , par  un 
meme  volume  dair , sous  différentes  pressions;  ce  rapport 
est  confirmé  par  l’expérience,  n*63g 

Application  des  formules  précédentes  à la  vapeur  d’eau  ; re- 
marque relative  a#  machines  à vapeur  à hautes  pressions, 

n0’  640  et  641  ‘ 
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.Mouvement  du  piston  dans  une  machine  à vapeur;  état  de 
la  vapeur  à un  instant  quelconque  ; calcul  de  la  force  vive 
produite  par  la  chute  ou  l’e'lévation  du  piston  ; détente  de 
la  vapeur,  n°  642 

La  force  élastique  du  mélange  de  plusieurs  gaz  est  égale  à * 
la  somme  des  forces  élastiques  de  ces  fluides  ; équation  qui 
détermine  la  chaleur  spécifique  du  mélange,  d’après  celles 
des  gaz  mélangés,  en  proportion  donnét^^k  rapport  des 
chaleurs  spécifiques  à pression  constante  eWf  volume  cons- 
« tant , ne  peut  pas  être  indépendant  de  la  pression  dans 
les  gaz  mélangés , n0‘  643  et  644 


LIVRE  SIXIÈME. 

HYDRODYNAMIQUE. 

CHAPITRE  ï,r.  Équations  générales  du  mouvement 
des  fluides,  page  6(55 

Objet  de  Yhjÿtro dynamique;  observation  relative  à la  pro- 
priété caractéristique  des  fluides,  sur  laquelle  sont  fon- 
dées les  équations  génjMles  de  l’équilibre  des  fluides  ; 
comparaison  entre, cetttr^opriété  et  la  loi  de  Mariotte  ; ou 
admettra , dans  ce  traité,  que  cette  propriété  a lieu  dans 
l’état  de  mouvement,  • 5 

Expressions  des  composantes  de  la  vitesse  du  fluide,  en  un 
point  et  à un  instant  quelconques  : accroissemcns  infini- 
ment petits  de  ces  composantes  pour  un  même  point  du 
fluide;  accroissement  de  la  densité,  et,  généralement, 
d’sine  fonction  quelconque  du  temps  et  des  trois  coord  on-, 
nées  considérées  comme  des  fonctions  du  temps , n°  646 
Équations  différentielles  du  mouvement  des  fluides  qui  su 
déduisent  de  celles  de  leur  équilibre , par  le  priucipe  de 
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D’Alembert^équation  relative  à la  surface  libre  d’un  fluide 
en  mouvement , n°  647 

Quatrième  équation  du  mouvement  des  fluides  ; sa  décompo- 
sition en  deux  autres , dans  le  cas  des  liquides  ; valeur  de 
' la  pression  en  fonction  de  la  température  et  de  la  den- 
sité , dans  le  cas  des  fluides  élastiques,  n°*  648  et  649 
Dans  un  liquide  en  mouvement  dont  la  température  varie 
d’un  point  à un  autre  et  avec  le  temps , la  distribution 
de  la  chaleur  dépend  de  la  même  équation  que  dans  un 
corps  solide  hétérogène  ; dans  un  fluide  élastique  , cette 
équation  doit  être  remplacée  par  une  autre,  dont  on  in- 
dique la  formation  , n°  65o 

On  explique  pourquoi  la  quatrième  équation  du  mouvement 
des  fluides  s’appelle  équation  de  la  continuité  ; exemples 
de  mouvemens  dans  lesquels  elle  n’a  pas  lieu  , •»  «°  65i 

Conditions  relatives  à la  superficie  des  fluides,  que  l’on  a 
coutume  d’ajouter  aux  équations  de  leur  inouvcmeut,  dans 
les  différons  problèmes  d’hydrodynamique,  652 

Réduction  des  équations  du  mouvement  des  fluides  à un 
inoinds  nombre  et  à une  forme*  plus  simple*,  ‘dans  un 
cas  très  étendu , n°  653 

On  démontre,  en  général,  que  si  la  condition  nécessaire  pour 
que  cette  réduction  ait  lieu  -,  se  vérifie  à l’origine  du  mou- 
vement, elle  sera  satisfaite  pendant  toute  sa  durée  , n°  654 
Mouvement  d’un  liquide  qui  tourne,  sans  changer  de  figure, 
autour  d’un  axe. fixe  ; on  retrouve,  d’après  les  équations 
générales  de  l'hydrodynamique  , l’équation  de  la  surface 
qu’on  avait  déduite  précédemment  ( n°  58g)  de  l’équi- 
libre des  forces  centrifuges , jointes  aux  forces  motrices  des 
points  du  fluide  , n°  655 

CHAPITRE  II.  De  la  propagation  du  son,  page  695 

Indication  des  ouvrages  où  l’on  trouvera  les  principaux  résul- 
tats qui  ont  été  déduits,  juscfü’à  présent,  des  équations 
générales  du  mouvement  des  fluides  , n°  656 

Équation  générale  aux  différences  partielles,  d’où  dépend  la 
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théorie  du  son,  dans  la  supposition  dun°%53,  qui  con~- 
vient  aux  deux  cas  particuliers  qu’on  va  considérer  , n°  657  , 
Cas  où  l’air  est  contenu  dans  un  tuyau  cylindrique  ; le 
mouvement  est  le  même  que  suivant  la  longueur  d’une  « 
verge  élastique  ; comment  les  différens  tons  d’un  instru- 
ment à vent  peuvent  servir  à déterminer  le  rapport  des 
chaleurs  spécifiques  à volume  constant  et  sous  une  pression 
constante , pour  les  différens  gaz  que  l’on  fait  vibrer  dans 
cet  instrument,  n°  658 

Propagation  du  son  à l’air  libre , dans  le  cas  où  le  mouve- 
ment est  semblable  en  tous  sens  autour  du  centre  de  l’é-, 
branlcmont  ; intégration  , sous  forme  finie  , de  l’équation 
relative  à ce  mouvement  ; détermination  des  deux  fonc- 
tions arbitraires  qu’elle  renferme,  n°*  65g  et  66 o# 

La  vitesse?  de  cette  propagation  est  la  même  que  dans  un 
tuyau  cylindrique  ; intensité  du  son  à une  grande  distance 
du  lieu  de  l’ébranlement  ; elle  dépend,  toutes  choses  d’ailt- 
leurs  égales  , de  la  densité  de  l’air  en  cet  endroit  ; à quoi 
l’on  doit  attribuer,  suivant  Euler,  la  différence  d’une 
syllabè  à une  autre  , chantées  avec  la  même  fore#  et  sur  le 
même  ton  , n#  66 1 

Coexistence  des  sons  dans  un  air  ébranlé  simultanément  en 
plusieurs  endroits,  * n°  662 

Réflexion  du  son  sur  un  plan  fixe  , qui  s’étend  indéfiniment 
eh  tous  sens , n°  663 

Calcul  numérique  de  la  vitesse  du  son  dana  l’air;  comparaison 
du  résultat  de  ce  calcul  à celui  de  l’observation , n°  664 
Différence  entre  les  formules  de  la  vitesse  du  son,  données 
-par  Newton  et  par  Laplace;  cause  de  la  propagation  du 
son  dans  les  vapeurs  au  maximum  de  densité  , n°  665 

Vitesse  de  la  propagation  du  son  dans  l’eau , n°  666 


CHAPITRE  III.  Du  mouvement  des  fluides  dans  une 
hypothèse  particulière , page  721 

On  explique  en  quoi  consiste  cette  hypothèse,  qui  ne  peut 

conduire  qu’à  une  solution  approximative  ; elle  est  connue 

*• 
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sous  la  dénomination  d 'hjpolh'ese  du  parallélisme  des 
tranches y elle  réduit  le  problème  à la  détermination  de 
deux  inconnues,  savoir,  la  pression  et  la  vitesse  de  chaque 
tranche , * n°  667  * 

Formules  qui  feront  connaître., ces  deux  inconnues,  en  un 
point  quelconque  du  vase  d’où  le  liquide  s’écoule  par  un 
orifice  horizontal , lorsque  l’on  connaîtra  la  vitesse  qui  a 
lieu  à cet  orifice  , n°*  668  et  66g 

Équations  différentielles  d’où  dépend  cette  vitesse  et  la 
hauteur  du  niveau  du  liquide  au-dessus  de  l’orifice  , n°  670 
Solution  complète  du  problème,  et  calcul  de  la  dépense 
du  fluide , dans  le  cas  où  le  niveau  du  liquide  est  entretenu 
à une  hauteur  constante  , n°  67  c 

Cas  où  le  niveau  est  variable  ; application  au  mouvement  de 
l’eau  qui  sort  d’un  cylindre , par  un  orifice  horizontal , 

n®*  672  et  673 

Examen  particulier  du  cas  où  l’orifice  est  très  petit;  théo- 
rème relatif  à la  vitesse  du  fluide  à cet  orifice,  horizontal 
ou  incliné  , n0’  674  et  675 

La  dépense  observée  s’écarte  beaucoup  de  celle  qui  résulterait 
de  ce  théorème , dans  le  cas  de  l’orifice  en  mince  paroi  y 
explication  qu’on  donne  de  cette  différence;  contraction 
de  la  veine  fluide  ; augmentation  de  la  dépense  produite 
par  un  ajutage,  n°  676 

Mouvement  d’un  fluide  élastique  qui  sort  d’un  vase  par  un 
orifice , dans  l’hypothèse  du  parallélisme  des  tranches  ; 
vitesse  de  l’écoulement;  cas  où  l’orifice  est  très  petit, 

n°*  677  et  778 

ADDITION 

Relative  à l’usage  du  principe  des  forces  vives  dans  le  calcul 
, des  machines  en  mouvement. 

Objet  de  cette  addition  , n?  67g 

Définition  des  forces  mouvantes  et  des  forces  résistantes  y 
équation  différentielle  suffi^pte  pour  déterminer  le  mouve- 
* C 
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ment  d’une  machine;  transformation  de  cette  équation  -, 
dans  laquelle  ces  deux  sortes  de  forces  sont  distinguées 
l’une  de  l’autre,  n°*  680  et  681 

Équation  du  principe  des  forces  vives , sous  la  forme  où  on 
l’emploie  dans  le  calcul  des  machines  en  mouvement  ; défi- 
nition de  la  quantité  de  travail  élémentaire , du  travail 
moteur  et  du  travail  résistant,  n°  682 

Quantité  de  travail  due  à la  chute  ou  à l’élévation  d’un  poids  ; 
unité  dynamique y mesures  d’une  quantité  de  travail  et 
d’une  force  vive  quelconques , en  unités  dynamiques , 

n°  683 

Équations  qui  ont  lieu  quand  une  machine  part  du  repos 
et  quand  elle  est  parvenue  à un  état  permanent  ; considé- 
ration du  frottement  et  des  autres  résistances  ; effet  gé- 
néral d’une  machine  , n°  684 

Définition  et  usage  du  volant  dans  les  machines,  n°  685 

Effets  nuisibles  des  chocs  et  des  changemens  brusques  de 
vitesse  dans  les  machines  , n°  686 

La  diminution  graduelle  de  la  force  vive , due  aux  frottemens 
et  aux  résistances  des  milieux , peut  aussi  être  produite 
par  la  communication  d'une  partie  du  mouvement  aux 
supports  de  la  machine  ; exemple  de  cet  effet  ; ces  diverses 
causes  détruisent  totalement  la  force  vive , et  finissent  par 
réduire  les  machines  au  repos  , quand  les  forces  mouvantes 
ont  cessé  d’agir,  n“  687 

Notion  relative  à la  quantité  de  travail  d’un  homme  ou  d’un 
animal  marchant  et  portant  ou  traînant  un  fardeau , sur 
une  route  horizontale  ou  inclinée , n°  688 

Distinction  des  vitesses  communes  et  des  vitesses  relatives  des 
différens  points  d’une  machine  en  mouvement , n°  68g 
Transformation  de  la  formule  générale  du  n°  53 1 , dans 
laquelle  on  distingue  entre  elles  les  différentes  sortes  de 
forces  qui  agissent  sur  les  points  d’un  système  quel- 
conque , n°  690 

Application  de  cette  formule  transformée  aux  cas  ou  l’on 
prend  successivement  pour^s  déplacemens  de  ces  points, 
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ceux  qui  résultent  de  leurs  vitesses  absolues,  et  ceux  qui 
résultent  de  leurs  vitesses  relatives,  n°*  6gi  et  6ga 

Équation  des  forces  vives  dues  aux  vitesses  relatives  des  points 
d’une  machine  ; équation  résultante  de  la  combinaison  de 
celle  des  forces  vives  dues  aux  vitesses  absolues , et  de  celle 
des  forces  vives  dues  aux  vitesses  relatives  ; autre  équation 
qui  se  déduit  de  la  précédente  dans  un  cas  particulier,  et 
qu’on  peut  regarder  comme  évidente  en  elle  - même  , 

n0!693  et6g4 

Application  de  cette  dernière  équation  au  choc  d’un  corps  so- 
lide contre  un  plan , et  à la  pression  d’un  corps  pesant  contre 
un  plan  animé  d’une  vitesse  donnée , n°  6g5 

Usage  de  cette  même  équation,  pour  déterminer  la  pression 
d’une  veine  fluide  en  mouvement  contre  un  plan  incliné 
ou  perpendiculaire  à sa  direction,  en  mouvement  ou  en 
repos , n°  696 
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Page  xxvi 

, lignes  7 et  8,  chemins  de  fer,  fiscs  ponts  suspendus 

i3. 

ligne  4,  les  perpendiculaires,  lisez  la  perpendicnlaire 

•7. 

8,  xxz  0 , lisez  x — a » 

«57, 

1 r»  en  remontant , bc , lisez  y/ bc 

180, 

10,  l’axe  Ox,  lisez  l’axe  Dx 

t8fi, 

a en  remontant,  u,  lisez  r (dans  les  trois  équations) 

CO 

CO 

6en  remontant,  f = lisez  C=  j»’ 

4«o, 

g en  descendant , et  ire  en  remontant , cos  C doit  être  an  nu- 
mérateur, au  lieu  d'être  au  dénominateur 

4*7» 

5,  il  faut  excepter  la'  planète  Mercure,  dont  l’excentricité 
snrpasse  nn  cinquième. 

4*9. 

tre,  5o",aa4a7,  Usez  5o",a34a7 

4=4, 

cos  <T,  lises  sin  <f 

436, 

4,  nt  -f-t  .lisez  nt  + < — » 

5io, 

ir«  en  remontant,  n°  a4,  lisez  n»  a6t 

Errata  du  second  volume. 

* 

Page  a3o, 

ligne  5 en  remontant , G , lisez  G' 

’47> 

4 en  remontant,  ajoutez  n*  463  bis 

a5o. 

9,  CG,  lisez  KG 

»8g. 

i«,  KG',  lisez  K'G' 
a,  K'C',  lisez  K'C 
«5,  GK',  lisez  G'K' 

• 3oi, 

3,  AGH,  lisez  ACH 
5,  DG,  lisez  DC 

• 3oa, 

9,  la  pointe,  lisez  les  points 

447, 

3,  § II,  lisez  § III 

598, 

7,  AB , lisez  AC 
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CHAPITRE  PREMIER. 

PRINCIPE  GÉNÉRAL  DE  LA  DYNAMIQUE. 

35o.  Lorsque  des  points  matériels,  soumis  à des 
forces  données,  sont  liés  entre  eux  d’une  manière 
quelconque,  ils  prennent,  à chaque  instant,  des  vi- 
tesses infiniment  petites,  différentes  de  celles  que  ces 
forces  leur  imprimeraient  s’ils  étaient  libres.  Ces 
forces  étant  connues,  ces  dernières  vitesses  le  sont 
aussi  ; et  le  problème  général  de  la  Dynamique 
consiste  à en  déduire,  en  grandeur  et  en- direction , 

2.  i 
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les  accroissemens  de  vitesse  qui  ont  réellement  lieu. 
Sa  solution  dépend  d’un  principe  très  simple  que  l’on 
doit  à D’Alembert , et  d’après  lequel  on  ramène  toutes 
les  questions  relatives  au  mouvement,  à de  simples 
questions  d’équilibre , toujours  résolubles  par  les  rè- 
gles exposées  dans  le  livre  précédent. 

Pour  énoncer  ce  principe  d’une  manière  précise, 
soiçnt  m la  masse  d’un  des  points  matériels  que  l’ou 
considère , et  ut  la  vitesse  que  la  force  qui  le  solli- 
cite lui  imprimerait,  s’il  était  libre,  dans  un  temps  r 
infiniment  petit.  Appelons  qr  l’accroissement  de  vi- 
tesse qui  aura  également  lieu  pendant  ce  même  ins- 
tant , et  dont  la  direction  différera , en  général , de 
celle  de  la  vitesse  donnée  ut.  Par  la  règle  du  paral- 
lélogramme des  forces,  qui  s’applique  également  aux 
vitesses  (n°  1 4-5),  décomposons  ut  en  deux  autres  vi- 
tesses, dont  l’une  soit  qr , et  l’autre  sera  représentée 
par  pT.  La  force  motrice  appliquée  au  mobile  aura 
le  produit  mu  pour  mesure;  celles  qui  seraient  capa- 
bles des  vitesses  et  pr,  auront  pour  valeurs  mq 
et  mp ; et  nous  pourrons  regarder  la  force  donnée 
mu  comme  la  résultante  de  la  force  mq,  à laquelle  est 
dû  l’accroissement  de  vitesse  qui  a réellement  lieu  , 
et  de  la  force  mp,  dont  l’effet  est  détruit  par  la  liaison 
des  points  du  système.  Nous  appellerons  cette  der- 
nière la  force  perdue. 

Désignons  par  les  mêmes  lettres  avec  des  accens  , 
savoir,  m',  u',  q' , p'  -,  m",  u",  q",  p",  etc.,  les  quan- 
tités analogues  à m,  u,  q , p,  qui  répondent  aux  au- 
tres points  du  système.  Quels  que  soient  leur  nombre 
et  leur  liaison  mutuelle,  il  est  évident  que  les  forces 
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perdues  mp,m'p',  m'y,  etc.,  devront  se  faire  équi- 
libre; car  si  cet  équilibre  navait  pas  lieu,  ces  forces 
produiraient  de  certaines  vitesses  infiniment  petites 
pendant  1 instant  r,  et,  par  conséquent,  qr , q'r' , 
q"r",  etc.,  ne  seraient  plus,  contre  l’hypothèse , les 
accroissemens  de  vitesse  qui  ont  réellement  lieu. 

C’est  en  cela  que  consiste  le  principe  de  D’Alem- 
bert.  Au  lieu  des  forces  mp , m'p',  m"p",  etc.,  on  peut 
mettre,  dans  les  équations  d équilibré  du  système 
quel  on  considère,  les  quantités  de  mouvement  mpr, 
mpT,  mpr,  qui  leur  sont  proportionnelles;  et' 
alors  on  dit  qu’il  y a équilibre  entre  les  quantités  de 
mouvement  infiniment  petites,  perdues  daçs  chaque 
instant  par  tous  les  points  du  système,  eu  vertu  de 
leur  liaison  mutuelle. 

35 1.  On  peut  changer  cet  énoncé  général  en  un 
autre  qui  sera  souvent  plus  commode. 

Observons,  pour  cela,  que  mu  étant  la  résultante 
de  mq  et  mp , chacune  de  ces  composantes,  la  se- 
conde par  exemple,  est  aussi  la  résultante  de  rnu  et 
de  1 autre  composante  mq , prise  en  sens  contraire  de 
sa  direction;  en  remplaçant  ainsi  chacune  des  forces 
perdues  mp,  m'p',  m"p",  etc.,  parles  deux  forces  dont 
elle  est  la  résultante , nous  voyons  que  le  principe  de 
D Alembert  revient  à dire  qu’il  y a constamment  équi- 
, bre  entre  tes  forces  données,  qui  agissent  sur  tous 
les  points  d’un  système  de  points  matériels  en  mou-  ' 
vement,  et  les  forces  auxquelles  sont  dus  les  accrois- 
semens  infiniment  petits  de  vitesse  qui  ont  lieu  à 
chaque  instant  , ces  dernières  forces  étant  prises  en 
sens  contraire  de  leurs  directions.  On  remplacera,  si 
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l’on  veut , les  premières  forces  par  les  quantités  de 

mouvement  itiux  , itl'u't,  m u t,  etc.,  et  les  dermeres 

par  mqr  , m'q'T,  m"q’'r,  etc. , en  donnant  à chacune 

des  vitesses  q,  q' , q",  etc. , une  direction  contraire  à 

la  sienne,  et  laissant  à u,  u',  u",  etc.,  leurs  propres 

directions. 

Ce  second  énoncé  a l'avantage  de  conduire  immé- 
diatement à des  équations  entre  les  inconnues  q , q' , 
q",  etc.,  et  les  données  du  problème,  qui  sont  les  vi- 
tesses u,  u,  u ",  etc.  Ces  équations  résulteront,  soit 
•des  conditions  d’équilibre,  soit  des  liaisons  qui  au- 
ront lieu , dans  chaque  cas , entre  les  points  du  sys- 
tème; elles  seront  toujours  en  même  nombre  que  les 
coordonnées  de  tous  ces  points  (n°  342),  et,  consé- 
quemment, en  même  nombre  que  les  composantes 
des  vitesses  q,  q',  q",  etc.,  parallèles  aux  axes  de  ces 
coordonnées;  en  sorte. quelles  feront  connaître,  en 
grandeur  et  en  direction , les  accroissemens  de  vitesse 
de  tous  les  mobiles  à chaque  instant;  ce  qui  est, 
comme  nous  l’avons  dit,  la  solution  générale  du  pro- 
blème de  la  Dynamique.  Remonter  ensuite  de  ces  ac- 
croissemens infiniment  petits  aux  vitesses  et  aux 
coordonnées  du  mobile  en  fonctions  du  temps,  est 
une  question  de  calcul  intégral. 

352.  Lorsque  les  forces  mq , m'q',  m”q",  etc. , au- 
ront été  déterminées,  si  on  les  prend  en  sens  con- 
traire de  leurs  directions , et  qu’on  les  compose  avec 
les  forces  données  mu,  m'u',  m"u",  etc. , on  aura  les 
forces  perdues  mp , vnp , m'p  , etc.  Lest  a ces  der- 
nières forces  que  sont  dues  les  tensions  des  fils , des 
verges  élastiques  et  de  tous  les  liens  physiques  qui 
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peuvent  exister  entre  les  différens  points  du  système, 
ainsi  que  les  pressions  exercées  sur  les  surfaces  et  les 
courbes  données  qu’ils  peuvent  être  obligés  de  par- 
courir; et,  d’après  le  premier  énoncé  du  principe  de 
D’Alembert,  ces  pressions  ou  tensions  se  délèémine- 
vont,  dans  l’état  de  mouvement  de  système , par  les 
règles  de  la  Statique  appliquées  aux  forces  per- 
dues (n<>  343). 

Pendant  le  mouvement,  une  partie  de  la  force 
donnée,  qui  agit  sur  chaque  mobile,  est  donc  em-* 
ployée  à faire  varier  sa  vitesse , et  11’a  aucune  in- 
fluence sur  les  pressions  ou  tensions  dont  il  s’agit;  et 
l’autre  partie,  qu’on  regarde  comme  détruite  ou  per- 
*■  due,  produit  ces  tensions  ou  pressions,  et  n’influc 
nullement  sur  la  vitesse.  Lorsque  le  système  est  par- 
venu à un  état  permanent  dans  lequel  tous  les  points 
qui  le  composent  se  meuvent  uniformément,  la  pre- 
mière partie  de  chaque  force  est  nulle , et  la  force  en- 
tière est  détruite,  c’est-à-dire,  employée  à produire 
les  pressions  contre  les  obstacles  fixes , et  les  ten- 
sions des  liens  physiques  , comme  si  ce  système 
était  en  équilibre. 

Supposons,  d’après  cela,  qu’une  corde  soit  en 
mouvement  suivant  sa  longueur,  et  que  des  forces 
données  agissent  à ses  deux  bouts  suivant  ses  prolon- 
gemens.  Si  ce  mouvement  demeure  uniforme , les 
deux  forces  seront  égales,  et  leur  valeur  commune 
exprimera  la  tension  de  la  corde  ; si , au  contraire  , 
les  deux  forces  sont  inégales,  l’excès  de  la  plus  grande 
sur  la  plus  petite  sera  employé  à accélérer  ou  à re- 
tarder le  mouvement  de  la  corde,  et  sa  tension  aura 
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— 1 » 

pour  mesure  la  partie  de  la  plus  grande  force  dé-, 
truite  par  la  plus  petite,  ou  égale  et  contraire  à celle- 
ci.  Par  exemple,  lorsqu’un  cheval  traîne  un  fardeau 
sur  une  route,  et  que  le  mouvement  du  système  de- 
meure uniforme,  l’effort  du  cheval,  parallèlement  à 
la  route,  est  égal  au  poids  du  fardeau  décomposé 
suivant  cette  direction , plus  le  frottement  du  fardeau 
eoptre  la  route;  il  est  constant  quand  l’état  de  la 
route  et  son  inclinaison  ne  varient  pas;  si  on  le  sup- 
.pose  transmis  au  fardeau  par  le  moyen  de  plusieurs 
cordons  parallèles  entre  eux  et  à la  route , l’effort  to- 
tal sera  égal  à la  somme  des  tensions  de  tous  ces 
cordons;  et,  dans  la  pratique,  on  mesufce  l’effort 
exercé  suivant  chaque  cordon  par  l’extension  d’un 
ressort  interposé  suivant  sa  longueur.  L’inclinaison 
et  l’état  de  la  route  ne  changeant  pas,  si  les  efforts  de 
l’animal  augmentent  ou  diminuent,  le  mouvement 
du  système  s’accélère  ou  se  ralentit,  sans  que  les 
tensions  éprouvent  aucune  variation.  Lorsque  la 
route  est  horizontale,  le  frottement  insensible,  et 
le  mouvement  uniforme,. le  cheval  n’a  d’autre  force 
à développer  que  celle  qui  est  nécessaire  pour  sa 
propre  marche;  il  n’exerce  aucun  effort  suivant  les 
cordons  attachés  au  fardeau,  et  leurs  tensions  sont 
constamment  nu  lies.  « 

353.  Le  principe  de  D’Alcmbert  a aussi  lieu  rela- 
tivement aux  quantités  de  mouvement  finies,  per- 
dues par  des  corps  liés  entre  eux  d’une  manière 
quelconque,  et  sur  lesquels  on  exerce  des  percus- 
sions simultanées , qui  ne  sont  autre  chose  que  des 
forces  motrices  agissant  sur  les  mobiles  avec  degrés 


DYNAMIQUE,  SECONDE  PARTIE. 


grandes  intensités  et  pendant  de  très  courts  intervalles 
de  temps  (n°  ’i  26).  • 

Ainsi , supposons  qu’une  force  de  cette  nature  agisse 
sur  le  p$int  dont  la  masse  est  m,  pendant  un  temps 
fini,  mais  assez  petit  pour  que  le  point  m et  tous  les 
autres  points  du  système  ne  changent  pas  sensible- 
ment de  position  dans  cet  intervalle  de  temps.  Re- 
présentons-le  par  e,  et  par  U la  vitesse  de  grandeur 
finie  que  cette  force  imprimerait  au  point  m , s’il 
libre;  et  soit  aussi  Q la  vitesse  quelle  lui  im- 
s réellement , de  sorte  qu’du  bout  du  temps  e il 
se  trouve  animé  de  la  vitesse  qu’il  avait  auparavant^, 
de  la  vitesse  Q,  et  de  celle  qui  lui  est  communiquée, 
pendant  le  même  temps,  par  les  forces  motrices 
qui  peuvent  agir  sur  le  sytème,  indépendamment  des 
percussions.  Décomposons  la  vitesseU  eu  deux  autres, 
l’une  égale  à Q,  et  l’autre  que  je  représenterai  par  P. 
Faisons  des  suppositions  semblables  à l’égard  des  au- 
tres points  m',  m ",  etc.,  du  système,  et  désignons. 


par  rapport  à ces  points,  par  U',  Q',  P';  U",  Q", 
P” , etc. , les  quantités  analogues  à U,  Q , P.  L’équi- 
libre existera  dans  le  système,  soit  au  commence- 
ment, soit  à la  fin  du  temps  £ , entre  les  quantités  de 
mouvement  perdues  mP,  m'P',  m"P',  etc. 

En  effet , décomposons  la  durée  e des  percussions 
en  un  nombre  infini  d’instans  infiniment  petits.  Soient 
t l’un  de  ces  instans,  mwr , mVr',  rri'/aPr"  % etc., 
les  parties  infiniment  petites  de  mP,  m' P',  /«"P",  etc., 
perdues  pendant  cet  instant,  et,  comme  précédem- 
ment, mpr,  m' p t',  m"p"T'',  etc.,  les  quantités  infini- 
ment petites  de  mouvement,  provenant  des  forces 
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motrices,  et  perdues  dans  ce  même  instant;  D’après 
l’énoncé  du  n°  3 5o,  il  y aura  équilibre,  dans  le  sys- 
tème , entre  ces  deux  groupes  de  quantités  de  mou- 
vement; chacune  des  équations  relatives  à cet  équi- 
libre sera  de  la  forme  : « 

Anvarr  4“  A'm'rsr'T  -(-  AWr  -j-  etc. 

-I-  B mpr  + B 'm'p'T  + -f-  etc.  = o, 

en  désignant  par  A,'  A',  A",  etc.,  B,  Br,  B'',  etc.,  des 
coefficiens  dépendans  des  positions  des  mobiles;  eC' 
cette  équation  subsistera  pendant  toute  la  durée  e des 
percussions.  La  somme  des  valeurs  de  son  premier 
membre  qui  répondent  à tous  les  instans  de  cette  du- 
rée , sera  donc  égale  à zéro  ; mais , dans  cette  som- 
mation , on  pourra  regarder  les  coefficiens  comme 
invariables,  puisque,  par  hypothèse,  les  positions  des 
points  m,  m',  m",  ‘etc.,  ne  changent  pas  sensiblement 
pendant  toute  la  durée  des  percussions  ; de  plus,  les 
sommes  des  valeurs  de  mnrr , ml'ar'r,  m"<nr'T,  etc. , 
seront  les  quantités  de  mouvement  mP , m! P' , 
m"P",  etc.  ; celles  de  mpr , m'p'T,  m"p"T , etc„  pour- 
ront être  négligées  par  rapport  aux  premières,  parce 
que  les  effets  des  forces  motrices,  telles  que  des  poids 
et  des  attractions  dirigés  vers  des  centrés  fixes  ou  mo- 
biles, pendant  les  durées  des  percussions,  sont  géné- 
ralement insensibles  par  rapport  aux  effets  de  eeg 
autres  forces  ; par  conséquent , nous  aurons 

AmP  + A'm'P'  + AW'P"  4-  etc.  = o. 

. \ 

Il  en  sera  de  même  à l’égard  de  toutes  les  équations 
d’équilibre  du  système,  qui  subsisteront  toutes  entre 
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les  quantités  de-  mouvement  perdues  mÇ,  m'V, 
etc.;  ce  qu’il  s'agissait  de  faire  voir. 

A cause  de  l’invariabilité  des  coefiiciens  A , A', 
A",  etc.,  pendant  la  durée  des  percussions,  ees  équa- 
tions se  rapportent  indifféremment  au  commence 
ment  Ou  à la  fin  du  temps  e.  Pour  plus  de  commo- 
dité, on-a  supposé  cette  durée  la  même  pour  toutes 
les  percussions  ; #ce  qui  est  permis  évidemment , 
pourvu  que  e soit  la  durée  la  plus  longue  des  percus- 
sions que  l’on,  considère  en  même  temps. 

Ces  percussions  proviendront,  en  général,  des 
chocs  des  mobiles  entre  eux  ou  contre  des  obstacles 
fixes.  Il  pourra  arriver  que  pendant  le  temps  e,  ces 
corps  glissent  un  tant  soit  peu  l’un  contre  l’autre  oà 
contre  ces  obstacles;  ils  éprouveront  alors  des  frottc- 
mens  qui  leur  enlèveront  de  certaines  quantités  de 
mouvement  : or",  ou  ne  peut  pas  négliger  ces  quan- 
tités comme  celles  qui  proviennent  de  la  pesanteur  et 
des  attractions;  car  le  frottement  est  une  force  pro- 
portionnelle à la  pression,  c’est-à-dire^,  une  force 
qui  enlève  aux  mobiles,  dans  chaque  instant,  des 
quantités  de  mouvement  infiniment  petites,  propor- 
tionnelles à celle  que  la  pression  pourrait  leur  impri- 
mer dans  le  même  instant  ; d’où  il  résulte  que  les  ef- 
fets des  frottemens,  pendant  le  temps  e,  peuvent  être 
comparables  à ceux  des  percussions.  Ainsi , quand  il  y 
aura  un  glissement  des  mobiles  pendant  la  durée  des 
percussions,  il  faudra  établir  l’équilibre  entre  les 
quantités  de  mouvement  perdues  par. les  frottemens 
et  celles  que  nous  avons  représentées  par  mV , m'F'y 
m*P",  etc.  On  pourra, sM’on  veut,  remplacer  les  vi- 
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tesses  PVP',  P',  etc. , par  leurs  composantes,  c’est-à- 
dire,  par  des  vitesses  égales  et  contraires  à Q,  Q', 
Q",  etc.,  et  par  les  vitesses  U,  U',  U",  etc»,  prises  dans 
leurs  propres  directions.  • * , ‘ - 

Cette  extension  du  principe  général  de  la  Dyna- 
mique aux  quantités  de  mouvement  de  grandeur  fi- 
nie, servira  à déterminer  les  vitesses  des  corps  d’un 
système,  soit  à l’origine.du  mouvement,  soit  pendant 
sa  durée,  quand  ils  se  rencontrent  ou  qu’ils  viennent 
choquer  des  obstacles  fixes,  et,  généralement,  lors- 
que les  vitesses  des  mobiles  éprouvent  ce  qu’on  ap- 
pelle des  changemens  brusques. 

* -354  Les  différentes  applications  du  principe  géné- 
ral de  la  Dynamique,  que  nous  aurons  à faire  dans 
la  suite  de  ce  Traité , seront  relatives  à des  mobiles 
entre  lesquels  il  existe  des  liens  physiques  quelcon- 
cçues  \ qui  agissent,  en  outre,  l’un  sur  l’autre  par 
voie  d’attraction  OU  de  répulsion  à distance,  et  qui 
éprouvent  des  percussions  à des  instans  particuliers. 
Mais  avant,  d’aller  plus  loin  , je  crois  utile  de  don- 
ner, dans  ce  chapitre,  un  exemple  simple  de  cha- 
cune de  ces  trois  circonstances,  pour  servir  de  dé- 
veloppement aux  généralités  qu’on  vient  d’exposer. 

Considérons  d’abord  , comme  dans  le  quatrième 
cas  du  n°  339,  deux  corps  pesan|,  attachés  aux  ex- 
trémités d’un  fil  qu’on  regarde  Comme  inextensible, 
et  posés  sur  deux  plans  inclinés , adossés  l’un  à 
l’autre.  Soient  h la  hauteur  commune  de  ces  deux 
plans , l la  longueur  de  l’un  d’eux , l'  celle  de  l’au- 
tre, m la  masse  du  corps  posé  sur  le  premier,  ml 
celle  du  corps  posé  sur  le  Sfccond , et  g la  gravité. 
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Si  l’on  fait  abstraction  du  frottement , la  force  ac- 
célératrice du  premier  mobile  sera  égale  à la  com- 
posante de  la  pesanteur  suivant  le  premier  plan , 

laquelle  est  égale  à y,  et  la  force  accélératrice  du 

second  mobile  sera  de  même  • Désignons,  au  bout 

du  temps  t,  par  v la  vitesse  commune  à tous  les 
points  de  m,  et  par  v celle  de  tous  les  points  de  m' ; 
et  convenons  de  regarder  ces  vitesses  comme  posi- 
tives ou  comme  négatives,  selon  que  les  mobiles 
descendent  ou  s’élèvent.  Pendant  l’instant  dt,  v et  d 
augmenteront  de  dv  et  dv'  ; mais , pendant  ce  même 
instant , les  forces  accélératrices  imprimeraient  aux 
mobiles,  s’ils  étaient  libres,  les  vitesses  positives 

xrJl  , f 

- j - dt  et  y dt  : en  vertu  de  la  liaison  des  deux  corps, 

les  vitesses  qu’ils  perdent  pendant  l’jnstant  dt  sont 

donc^ytffc  — dv  et -j?  dt~ — dv' . Or,  pour  que  les 

deux  quantités  de  mouvement  correspondantes  se 
fassent  équilibre  (n°  35o),  il  faut  évidemment  qu’elles 
soient  égales  ; par  conséquent , on  aura 

m (^jdt  — dv^  = m ' dt  — dv'^.  ( i ) 

De  plus , les  deux  vitesses  v et  v'  sont  égales  et  de 
signe  contraire  ; car , dans  le  mouvement  dont  il 
s’agit , l’une  des  deux  masses  descend  et  l’autre  s’é- 
lève , en  parcourant  des  espaces  égaux  sur  les  plans 
inclinés.  On  a donc 
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Je  substitue  cette  valeur  de  dv  dans  l’équation  (i)  ; 
d’où  je  déduis  ensuite 

, . (ml' — m'l)h  , 
dv  — — ■ rr»r  &dt  y 

(m-\-  m)  Il  ° 7 


et , en  intégrant , 

(ml'  — m'I)  h 


8t  + c 


(m  -j-  m')  U’ 

c étant  la  constante  arbitraire. 

Si  l’on  multiplie  par  dt  et  qu’on  intègre  de  nou- 
veau, on  aura  l’espace  parcouru  par  m sur  son 
plan  incliné;  mais  cette  valeur  de  v suffit  pour  mon- 
trer que  son  mouvement  est  uniformément  accéléré 


ou  retardé , selon  qu’ou  a ml'  > m'I  ou  ml'  < m'I. 
En  vertu  de  l’équation  v’  = — v , le  contraire  a 
lieu  à l’égard  de  m'. 

J’appelle  T la  tension  du  fil  auquel  les  deux  mo- 
biles sont  attachés , laquelle  est  due  à la  fora;  per- 
due à chaque  instant  par  chacun  de  ces  denfjrorps. 
Cette  force  motrice  a pour  valeur  l’une  des  quanti- 
tés de  mouvement  qui  forment  les  deux  membres 
de  l’équation  (î),  divisée  par  dt ; par  conséquent, 
on  a 

t = 

et , en  mettant  pour  dv  sa  valeur  précédente , il 
vient 

T — (Z  + Z ) rnm'hg  . 

(m  -J-  ni)  iT  7 

valeur  qui  se  réduit  à — , comme  cela  devait  être, 
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dans  le  cas  de  ml1  = m'I,  qui  est  celui  de  l’cqui- 
libre.  Quant  à la  pression  exercée  sur  chaque  plan 
incliné , elle  est  due  à la  composante  perpendicu- 
laire à ce  plan,  du  poids  du  corps  qu’il  supporte, 
et  la  même  que  dans  Tétât  d’équilibre. 

355.  La  constante  c est  la  vit&se  initiale  de  m ; 
si  les  deux  corps  sont  partis  de  l’état  de  repos,  on  a 
c = o;  mais  si  l’un  d’eux,  ou  tous  les  deux,  ont 
éprouvé  une  percussion  à l’origine  du  mouvement, 
il  faudra  en  déduire  leurs  vitesses  initiales.  » 

Supposons  donc  qu’à  l’origine  du  mouvement  les 
mobiles  m et  m'  ont  éprouvé  simultanément  des  per- 
cussions *qui  auraient  imprimé,  suivant  les  prolon- 
gemens  du  fil  auquel  ils  sont  attachés,  une  vitesse 
a à tous  les  points  de  m,  et  une  vitesse  a"  à tous  les 
points  de  m',  si  ces  deux  corps  eussent  été  libres. 
Comme  leurs  vitesses  initiales  sont  c et  — c , il  s’en- 
suit qu’à  cette  origine  les  quantités  de  mouvement 
perdues  ont  été , en  grandeur  et  en  direction , 
m{a — c)  et  pour  quelles  se  fassent 

équilibre,  d’après  le  n°  353,  il  faudra  qu’elles  soient 
égales;  on  aura  donc 

• A . 

• m (a  — c)  = m'  (a*  -f-  c)  ; ' 

d’où  l’on  lire 

ma  — m'a'  " * 

C — — . 

m -f-  m ■> 

La  percussion  que  le  fil  a subie  à cet  instant , sui- 
vant chacun  de  ses  prolougemens , est  due  à Tune  ou 
• l’autre  de  ces  quantités  de  mouvement  perdues,  dont 
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la  valeur  commune  est 

mm!  (a  -f-  a')  _ 
m -f-  ni  * 

en  sorte  que  la  percussion  initiale  du  fil  est  la  même 
que  s’il  était  suspendu  verticalement  à un  point  fixe, 
et  qu’un  corps  attaché  à son  extrémité  inférieure  fût 
frappé,  dans  le  sens  de  la  pesanteur,  par  un  second 
corps  animé  de  cette  quantité  de  mouvement  et  qui 
se  réunit  au  premier. 

* 356.  Au  lieu  de  deux  corps  pesans , on  en  pour- 

rait considérer  trois  ou  un  plus  grand  nombre , posés 
sur  une  suite  de  plans  inclinés,  et  dont  chacun  se- 
rait lié  au  suivant  par  un  fil  inextensible  :*le  mou- 
vement de  ce  système  de  corps  serait  de  la  même 
nature  et  se  déterminerait  de  la  même  manière  que 
précédemment. 

On  peut  aussi  remplacer  les  deux  corps  que  l’on 
vient  de  considérer,  par  une  chaîne  pesante,  posée 
sur  les  deux  plans  inclinés.  En  la  supposant  homo- 
gène et  d’une  épaisseur  constante,  et  désignant,  au 
bout  du  temps  t , par  x et  x1  les  longueurs  de  ses  deux 
parties,  leurs  masses 'seront  entre  elles  comme  ces 
quantités,  de  sorte  qu’il  faudra  d’abord  remplacer, 
dans  l’équation  (1),  m et  m'  par  x et  x'.  1^  plus, 
pendant  l’instant  dt,  la  première  de  ces  deux  parties 
augmente  de  l’élément  dx , qui  prend  la  vitesse  v 
commune  à tous  ses  points;  pour  cette  raison,  la 
, quantité  de  mouvement  perdue  par  cette  partie  sera 
diminuée  d’une  quantité  positive  ou  négative,  et 
égale  à vdx.  Par  une  raison  semblable  , la  quan- 
tité de  mouvement  perdue  par  la  seconde  partie 
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de  la  chaîne  pendant  le  même  instant,  devra  être  di- 
minuée d’une  quantité  égale  à vdx':  il  faudra  donc, 
en  outre,  retrancher  vdx  et  v'dx'  du  premier  et  du 
second  membre  de  cette  équation  (i),  qui  deviendra, 
de  cette  manière, 

x (—  dt  — dv'j  — vdx  = x' (^y  dt  — dv'^  — v'dx' . 

Si  l’on  appelle  À la  longueur  constante  de  la  chaîne 
entière,  on  aura 

x -h  x'  — A , dx  -j-  dx'  = o ; • 

• . * •<'  . . 

les  vitesses  v et  v'  de  ses  deux  parties  seront  d’ailleurs 


dx 


dx' 


V=dï>  V 


d’où  il  résulte  dx’—  — d.%  et  vdx  = v'dx et,  en  é 
minant  x ' et  dv'  de  l’équation  du  mouvement,  il  vie 


éli- 

vient 


d‘x 


-dy  — *x  -h  e = o, 

. > • 

où  l’on  a fait,  pour  abréger, 

gh{l  + t) , gh  p 

~ur~  ~ * » t — b* 

L’intégrale  complète  de  cette  équation  linéaire  est 

a l 


x = ae * -f - be  at  -f- 


en  désignant  par  e la  base  des  logarithmes  népé- 
riens, et  par  a et  b les  deux  constantes  arbitraires, 
dont  on  déterminera  les  valeurs  d’après  celles  de  x et 
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^ , qui  répondent  à t = o.  Lorsque  toute  la  chaîne  se 

trouvera  sur  un  même  plan,  c’est-à-dire,  lorsque  la 
différence  x — x sera  devenue,  égale  à db  A , le  mou- 
vement changera  de  nature,  et  deviendra  uniformé- 
ment accéléré. 

• Pour-que  la  chaîne  demeurât  en  repos,  il  faudrait 
qu’on  eût  a — o et  b = o ; d’où  l’on  conclut 

a/  a l' 

x ~~  7+7 ' * x ~~  T+l  * 

ce  qui  fait  voir  que  dans  l’état  d’équilibre  les  deux 
parties  x et  x'  de  la  chaîne  sont  entre  elles  comme 
les  longueurs  l et  Y des  plans  inclinés  sur  lesquels 
elles  sont  posées;  en  sorte  que  ses  deux  extrémités  se 
trouvent  dans  une  même  droite  horizontale.  Récipro- 
quement, si  cette  condition  est  remplie  à un  instant 
déterminé,  et  qu’à  cet  instlnt  les  points  de  la  chaîne 
ne  reçoivent  aucune  vitesse,  l’équilibre  aura  lieu; 
car  la  proportion 

x : a — x ::  / : l\ 

donnant  ^ pour  la  valeur  de  x , on  aura,  à Tins- 
tant  dont  il  s’agit, 

ttt  » &t 

ae  -f-  be  = o ; 

et  la  vitesse  étant  supposée  nulle,  on  aura,  en  même 
temps, 

dx 

j-  = axe  ■ — bcte  = o ; 

al  ^ • • 

d’où  il  résulte  a — o et  b = o.  v ) 


/ 
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357.  Pour  second  exemple  de  l’application  du 
principe  général  de  la  Dynamique,  considérons  le 
mouvement  de  deux  points  matériels  soumis  à leur 
répulsion  mutuelle;  et,  pour  réduire  la  question  au 
cas  le  plus  simple,  supposons  qu’ou  ne  leur  imprime 
aucune  vitesse  initiale,  perpendiculaire  à la  droite 
qui  va  de  l'un  à l’autre;  en  sorte  que  leurs  mouve- 
mens  aient  lieu  sur  une  même  ligne  droite,  donnée 
de  position. 

Soient  m et  ni  leurs  masses  ; au  bout  du  temps  t , 
désignons  par  x et  x'  leurs  distances  à un  point  fixe , 
pris  sur  cette  ligne , et  par  v et  v'  leufs  vitesses , de 
sorte  qu’on  ait,  à cet  instant, 


1 


v 


dx  , dx ' 

m-  v=sr- 


En  même  temps,  soit  R la  force  répulsive  agissant  en 
sens  opposés  sur  m et  m',  et  qui  tendra , pour  fixer 
les  idées , à augmenter  la  distance  x'  et  à diminuer 
la  distance  x.  Pendant  l’instant  dt,  cette  force  mo- 

• • • • / . * 
tnce  imprimera  une  vitesse  a la  masse  m' ; et, 

comme  l’augmentation  de  vitesse  de  m!  est  réelle- 
ment dv1  f il  s’ensuit  que  sa  vitesse  et  sa  quantité 
de  mouvement  perdues  pendant  cet  instant  seront 

dv’  et  R dt  — m'dv’ . La  quantité  de  mouve- 
ment perdue  par  m,  dans  le  même  sens  et  dans  le 
même  instant,  sera  aussi  — Bdt  — mdv.  Or,  ces 
deux  points  matériels  étant  d’ailleurs  entièrement 
libres,  il  faudra,  pour  l’équilibre  de  ces  quantités 
de  mouvement , qu’elles  soient  séparément  nulles  ; 

2.  * a 
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par  conséquent,  on  aura 

mdv  -f-  R/ft  = o , mdv'  — Refc  = o. 

Soit  r la  distance  comprise  entre  les  deux  points 
matériels  m et  m',  de  sorte  qu’on  ait 

x'  — x = r,  dx'  — dx  = dr. 

/ 

A cause  de  dx  — vdt  et  dx'  — v'dt , on  tirera  des 
équations  précédentes 

mdv  -f-  m'dv'  — o , imvdv  -f-  -wi'v'dv  = aR dr. 

En  intégrant  et  désignant  par  c et  c'  les  deux  cons- 
tantes arbitraires,  on  aura  donc 

mv  -f-  m'v'  = c , mv*  -f-  mV*  = a fRdr  -f-  c 

La  force  R sera  une  fonction  donnée  de  r;  on  pourra 
donc  obtenir  l’intégrale  fKdr  exactement  ou  par  ap- 
proximation ; et  si  l’on  désigne  par  a la  valeur  de  r 
à l’origine  du  mouvement,  et  qu’on  suppose  cette 
intégrale  nulle  quand  r = a,  sa  valeur,  à un  instant 
quelconque,  sera  une  fonction  de  r et  a.  que  je  re- 
présenterai par  /(  r y a).  Soient  aussi  a et  a'  les  vi- 
tesses initiales  de  m et  m' ; on  aura,  à la  fois, 

r = ct,  f(r,a)  = o,  v = a,  v'  — a', 

et,  conséquemment, 

c = ma  -{-  m'a',  c'  = ma * -f-  m'a'*  ; 

d’où  il  résultera,  à un  instant  quelconque, 

mv  -f-  m'v'  = ma  + m'a',  j , . 

mv * m'v'*  = zf(r,  a)  -+-  ma*  -f-  m'a'*,  j * 
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Ces  dernières  équations  feront  connaître,  à cha- 
que instant,  les  vitesses  des  deux  mobiles  en  fonc- 
tions de  leur  distance  mutuelle  : on  en  conclut  que 
toutes  les  fois  que  cette  distance  redeviendra  la 
même  , les  carrés  v%  et  v<%  reprendront  aussi  les 
mêmes  valeurs,  et  que  chaque  mobile  reprendra  une 
égale  vitesse,  dans  le  même  sens  ou  en  sens  con- 
traire. 

Connaissant  v et  v'  en  fonctions  de  r,  on  aura 


pour  déterminer,  par  une  nouvelle  intégration,  la 
valeur  de  t en  fonction  de  r,  ou  réciproquement. 
D’ailleurs,  en  multipliant  la  première  des  équations  ( 1 ) 
par  dt,  intégrant  et  désignant  par  b la  constante  ar- 
bitraire, il  vient 

mx-{-  m'x/  = (ma  -f-  m'a!)  t-{-b. 

On  connaîtra  b d’après  les  positions  initiales  des  deux 
mobiles;  et  cette  équation,  jointe  à x' — x — r, 
fera  connaître  leurs  positions  à un  instant  quelcon- 
que , c’est-à-dire , les  valeurs  de  x et  x ' en  fonctions 
de  r ou  de  <;  ce  qui  sera  la  solution  complète  du 
problème. 

« 

Si  l’action  mutuelle  des  deux  mobiles  était  attrac- 
tive, il  faudrait  changer  le  signe  de  R,  et  par  suite 
celui  de  f(r,  a),  dans  les  formules  précédentes.  Si 
cette  force  était  une  répulsion  à certaines  distances  , 
et  une  attraction  à d’autres  distances,  on  prendrait 
pour  R une  fonction  de  r qui  changerait  de  signe 
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dans  l’clendue  des  valeurs  de  la  variable.  Dans  tous 
les  cas,  il  résulte  de  l’équation  précédente  que  l’ac- 
tion mutuelle  des  deux  mobiles  n’altère  pas  le  mou- 
vement de  leur  centre  de  gravité;  car  son  premier 
membre,  divisé  par  m-f-  m',  exprime  la  distance  de 
ce  centre  à l’origine  fixe  des  x et  x'  ; en  sorte  que 
le  mouvement  du  centre  de  gravité  est  uniforme  et 
indépendant  de  la  force  R. 

358.  Les  équations  (i)  conviennent  aussi  au  mou- 
vement de  deux  corps  solides , de  grandeur  quelcon- 
que , soumis  à la  force  R , et  dont  les  masses  sont  m 
et  m,  pourvu  que  les  vitesses  de  tous  les  points  de 
ces  deux  corps  soient  constamment  parallèles  à une 
droite  donnée.  Cette  force  R , répulsive  ou  attractive, 
peut  alors  provenir  d’un  ressort  qui  se  dilate  ou  se 
contracte  entre  les  deux  mobiles  contre  lesquels  il 
est  appuyé  par  ses  extrémités  ; ou  bien  encore , on 
peut  supposer  que  la  force  R provient  d’un  fluide 
élastique  qui  se  développe  entre  ces  deux  corps,  et 
les  repousse  en  sens  contraire  l’un  de  l’autre. 

Ce  dernier  cas  est  celui  du  mouvement  du  boulet 
et  du  canon  , pendant  que  le  premier  parcourt  Ydme 
de  la  pièce.  On  prendra  alors  pour  m la  masse  du 
boulet,  et  pour  m'  celle  du  canon.  Il  faudra,  pour 
faire  usage  des  formules  précédentes , supposer  que 
" la  totalité  de  la  poudre  se  réduit  en  gaz  à l’origine 
du  mouvement.  La  longueur  de  la  charge  sera  la 
distance  initiale  a des  deux  mobiles  ; et  quand  cette 
distance  sera  devenue  r,  la  force  R exprimera  la  pres- 
sion que  le  gaz,  ainsi  dilaté,  exercera  sur  chacun  de 
ces  deux  corps.  Il  faudra , en  outre,  faire  une  suppo- 
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sition  sur  la  valeur  de  R en  fonction  de  r.  Or,  si  la 
température  du  gaz  demeurait  constante  pendant  sa 
dilatation,  la  force  R,  d'après  la  loi  de  Mariotte,  se- 
rait en  raison  inverse  des  espaces  qu’il  occuperait 
dans  l’intérieur  du  canon.  Soit  donc  k la  pression 
rapportée  à l’unité  de  surface,  exercée  par  le  gaz  à 
l’instant  où  la  poudre  vient  de  s’enflammer  et  où  il 
occupe  encore  le  même  espace  que  la  charge.  Dési- 
gnons par  cû  la  section  de  la  charge  perpendiculaire 
à sa  longueur,  qui  est  aussi  la  section  intérieure  de  la 
pièce  ; kco  sera  la  valeur  de  R à l’origine  du  mouve- 
ment; et,  dans  le  cas  de  la  température  constante, 
on  aurait 


à l’instant  qui  répond  à la  distance  rdes  deux  mo- 
biles; car,  à ces  deux  époques,  les  espaces  occupés 
par  le  gaz  sont  entre  eux  comme  les  longueurs  a 
et  r. 

Cette  expression  de  R est  celle  qu’on  a générale»- 
ment  adoptée  , quoiqu’elle  soit  fondée  sur  deux  hy- 
pothèses inexactes  : la  totalité  de  la  charge  ne  se  ré- 
duit pas  en  gaz  avant  le  départ  du  boulet;  et  pendant 
sa  dilatation  dans  lame  de  la  pièce , le  gaz  formé  doit 
éprouver  de  très  grandes  diminutions  de  température. 
Mais  ces  deux  causes  influent  en  sens  contraire  sur  le 
décroissement  de  la  valeur  de  R : la  seconde  tend 
évidemment  à rendre  ce  décroissement  plus  rapide 
tandis  que  l’effet  de  la  première  doit  être  de  le  ralen- 
tir, h raison  des  nouvelles  quantités  de  gaz  qui  vienr» 
uent  successivement  s’ajouter  à la  quantité  initiale. 
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On  suppose  que  ces  deux  causes  contraires  se  com- 
pensent à peu  près,  et  l’on  fait  abstraction  de  leur 
influence  sur  l’expression  de  R en  fonction  de  r. 

Cela  étant,  d’après  la  valeur  de  R qu’on  vient 
d’écrire,  on  aura 

/(r,  a)  = kœa  log^, 

en  observant  que  l’intégrale  f(r,  a)  est  supposée 
nulle  pour  r = a.  On  regarde  comme  nulles  les 
vitesses  initiales  du  boulet  et  du  canon  (*)  ; en  fair 
sant  donc  « = o et  «' = o dans  les  équations  (i), 
et  y substituant  cette  valeur  de  f( r , a),  nous  au- 
rons 

mv  -f-  mV  = o , mv*  -f-mV*  = •xkoùa.  log 


Soient  l la  longueur  de  l’àme , V la  vitesse  du 
boulet  à la  bouche  du  canon,  V'  la  vitesse  corres- 
pondante du  recul;  on  aura,  à la  fois, 

r = l,  v = V,  v'  — V'; 


et  l’on  déduira  des  équations  précédentes 

V.  377Î  l / t 

— — 7 i r,  log  - : 

m (m  + m)  ° a ’ 

ce  qui  fera  connaître  la  vitesse  de  projection  V. 
Abstraction  faite  du  signe,  celle  du  recul  sera  égale 

à cette  vitesse  Y multipliée  par  le  rapport  — 


(*)  Voyez  l’examen  de  ce  point  de  la  question  dans  le 
ai*  cahier  du  Journal  de  l’École  Polytechnique,  pa0c  191, 
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En  égalant  à zéro  la  différentielle  de  V*  par  rap- 
port à et , on  déterminera  la  longueur  de  la  charge 
qui  répond,  toutes  choses  d’ailleurs  égales,  au  maxi- 
mum de  la  vitesse  de  projection.  On  a , de  cette 
manière, 

log^  = i; 


et  comme  ce  logarithme  est  népérien,  il  s’ensuit 
qu’en  désignant,  à l’ordinaire,  par  e la  base  de  ces 
logarithmes , on  aura  l = ea  ; de  sorte  que  la  va- 
leur de  a dont  il  s’agit  surpassera  un  peu  le  tiers 
de  la  longueur  l de  la  pièce. 

35g.  La  masse  m'  comprenant  celle  de  la  pièce 
et  de  l’affût,  est  toujours  très  grande  par  rapport  à 
celle  du  boulet  ; en  réduisant  donc  à m'  le  divi- 
seur m -4-  m1  de  la  valeur  de  V*,  on  aura  sim- 
plement 


V* 


(2) 


Pour  faire  usage  de  cette  formule , il  sera  néces- 
saire de  connaître  la  constante  k , qui  représente  la 
force  élastique  de  la  poudre  réduite  en  gaz , à l’ins- 
tant de  sa  plus  grande  intensité.  Soit , pour  cela , 
D la  densité  de  la  poudre  dans  son  état  naturel  ; 
la  masse  de  la  charge  sera  Di >a  ; en  supposant  son 
poids  égal  au  tiers  du  poids  du  boulet , on  aura, 
'donc 

m = 3Daa  j 

et  l’on  tirera  de  l’équation  (2) 
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, __  3DV* 

r 

,i°s- 

Cetle  quantité  k sera  la  pression  maxima  du  gaz 
de  la  poudre,  rapportée  à l’unité  de  surface;  pour 
la  comparer  à la  pression  atmosphérique,  soient  'sr 
cette  autre  pression , h la  hauteur  barométrique  , 
p la  densité  du  mercure  , et  g la  gravité  ; on  aura 

<ar  = gfjth. 

Soient  aussi  M le  module  des  tables  de  logarithmes 
ordinaires,  et  À le  logarithme  de  ^ pris  dans  ces 
tables,  de  sorte  qu’on  ait 

A = M log  l-  ; 
il  résultera  de  ces  valeurs 

’k  _ 3MDV* 

® 2A fcgh 

A la  température  ordinaire  d’environ  18%  je  prends 
pour  les  densités  de  la  poudre  et  du  mercure 

D = o,8335,  fi.  ~ i3,548; 

on  a aussi 

g = g”, 80896,  h = om,76; 
et  à cause  de 

M ==  0,4342945, 

la  formule  précédente  deviendra 

^ — (o,oo5576i) 
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Dans  le  cas  de  la  pièce  de  24,  chargée  au  tiers  du 
poids  du  boulet,  on  a 


¥ = 463-, 

et  il  èu  résulte 


i36S 

*34  » 


k — 1 142.  <ar. 


Relativement  à la  pièce  de  1 2 , on  a de  même 


V = 493”,  - = 

y “ 99 

ce  qui  donne 

k = 1 187.  <ar. 

En  prenant  la  moyenne  de  ces  deux  valeurs  de  k, 
qui  devraient  être  égales  si  la  théorie  était  rigoureuse 
et  que  les  données  fussent  exactes,  nous  aurons  donc 

k — 1 1 65. nr. 


• Telle  serait  la  valeur  de  k qu’il  faudrait  employer 
dans  la  formulera);  mais  cette  expression  de  V*  ne  peut 
être  regardée  que  comme  une  formule  empirique , 
d’abord  à raison  des  hypothèses  sur  lesquelles  elle  est 
fondée , et , en  outre , parce  que  dans  le  calcul  direct 
du  mouvement  du  boulet  dans  l’âme  de  la  pièce , il 
aurait  fallu  avoir  égard  à la  masse  de  la  poudre  ré- 
duite eu  gaz.  En  même  temps  que  ce  fluide  pousse 
en  sens  opposés  le  boulet  et  le  canon,  une  partie  de 
la  force  qu’il  développe  est  employée  à transporter 
sa  propre  masse,  qui  n’est  pas  négligeable  par  rap- 
port à celle  du  projectile;  et  l’on  conçoit  qu’il  en 
doit  résulter  une  vitesse  de  projection  moindre  que 
si,  la  force  élastique  de  la  poudre  restant  la  même , 
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sa  masse  était  insensible,  comme  le  suppose  l’analyse, 
précédente.  Cette  remarque,  due  à Lagrange,  prouve 
la  nécessité  de  considérer  à la  fois  les  mouvemens  de 
la  poudre  et  des  deux  masses  m et  m',  pendant  que  le 
boulet  est  dans  la  pièce;  mais  alors  la  question  se 
complique,  et  la  difficulté  du  calcul  ne  permet  guère 
d’arriver  à aucun  résultat  utile  pour  la  pratique.  C’est 
donc  à l’expérience  qu’il  vaudra  mieux  recourir  pour 
déterminer  les  vitesses  de  projection  des  corps  lancés 
par  les  bouches  à feu.  Indépendamment  de  la  consi- 
dération des  portées,  que  nous  avons  déjà  indiquée 
(n*  216),  il  existe  un  autre  moyen  d’obtenir  ces  vi- 
tesses, dont  il  sera  question  dans  un  des  chapitres 
suivans. 

36o.  Appliquons  encore  le  principe  de  D’Alembert 
au  cas  le  plus  simple  du  choc  des  corps , et  suppo- 
sons qu’il  s’agisse  de  deux  sphères  homogènes,  dont 
les  centres  se  meuvent  sur  une  même  ligne  droite  , 
et  dont  tous  les  points  décrivent  des  parallèles  à cette 
droite. 

Soient  m et  m!  les  masses  de  ces  deux  corps  ; dési- 
gnons par  v et  v*  leurs  vitesses,  lorsqu’ils  commen- 
cent à se  toucher,  c’est-à-dire,  au  premier  instant  du 
choc  : v et  v'  seront  de  même  signe  ou  de  signes  con- 
traires, selon  que  les  deux  mobiles  iront  à la  suite  ou 
au-devant  l’un  de  l’autre.  Dans  les  deux  cas,  nous 
regarderons  la  vitesse  v comme  positive;  et,  après  le 
choc,  la  vitesse  de  chacun  des  deux  mobiles  sera  po- 
sitive ou  négative , suivant  qu’elle  sera  dirigée  dans  le 
sens  de  cette  vitesse  de  m avant  le  choc  ou  en  sens* 
contraire. 
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Quelque  durs  que  soient  les  deux  mobiles,  ils  sont 
toujours  plus  ou  moins  compressibles;  à raison  de  la 
différence  de  leurs  vitesses  v et  v' , ils  vont  donc  se 
comprimer,  en  s’appuyant  l’un  contre  l’autre;  et, 
pendant,  cette  compression , la  vitesse  de  l’un  des  deux 
corps,  de  m,  par  exemple,  diminuera  par  degrés  in- 
finiment petits,  et  celle  de  m'  augmentera  de  même, 
jusqu’à  ce  que  ces  deux  vitesses  soient  devenues  égales. 
Or,  à partir  de  cet  instant , il  y aura  deux  cas  distincts 
à considérer. 

i°.  Si  les  deux  sphères  sont  entièrement  dénuées 
d’élasticité,  elles  cesseront  d’agir  l’une  sur  l’autre  à 
l’instant  où  leurs  vitesses  se  seront  ainsi  nivelées,  et 
continueront  de  se  mouvoir  avec  une  vitesse  com- 
mune , en  restant  juxtaposées  et  conservant  les  formes 
que  la  compression  leur  aura  données. 

2°.  Si , au  contraire , les  deux  sphères  sont  élasti- 
ques, elles  tendront  à reprendre  leur  forme  natu- 
relle; en  y revenant,  et  s’appuyant  toujours  l’une 
contre  l’autre , la  vitesse  de  m.  continuera  de  décroître 
graduellement,  et  celle  de  m' continuera  d’augmen- 
ter : il  y aura  enfin  un  instant  où  ces  deux  corps  se 
sépareront,  et  ce  sera  la  fin  du  choc.  Or,  dans  le  cas 
d’une  parfaite  élasticité,  on  suppose  que  la  seconde 
partie  du  choc  est  tout-à-fait  semblable  à la  première; 
qu’à  la  fin  du  choc , les  deux  corps  ont  repris  exacte- 
ment leur  forme  sphérique,  et  une  vitesse  commune 
à tous  les  points  de  chacun  d’eux  ; et  que , pendant  sa 
seconde  partie,  ils  perdent  ou  gagnent  des  quantités 
de  mouvement  égales  à celles  qu’ils  ont  déjà  perdues 
ou  gagnées  pendant  la  première. 
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Le  problème  du  choc  de  deux  sphères  ne  présen- 
terait aucune  difficulté  nouvelle,  et  rentrerait  dans 
celui  du  n°  557,  s>  leurs  rayons  étaient  infiniment 
petits.  Pour  le  résoudre  complètement,  lorsque  leurs 
rayons  ont  une  grandeur  finie , il  faudrait  avoir  égard 
à la  propagation  du  mouvement  dans  leurs  masses  , 
et  déterminer  l’état  des  deux  corps  à un  instant  quel- 
conque de  la  durée  du  phénomène;  ce  qu’on  peut 
regarder  comme  impossible,  dans  l’état  actuel  de  la 
science.  Nous  admettrons  donc  les  suppositions  qu’on 
vient  d’expliquer  comme  étant  les  données  de  la 
question  dont  nous  allons  nous  occuper  ; et  en  com- 
binant ces  données  avec  le  principe  de  D’Alembert, 
appliqué  aux  quantités  de  mouvement  de  grandeur 
finie,  il  ne  s’agira  plus  que  de  déterminer  tes  vitesses 
des  deux  sphères  à la  fin  du  choc  , d’après  leurs 
masses  et  leurs  vitesses  primitives , soit  quand  ces 
deux  corps  sont  entièrement  dénués  d’élasticité,  soit 
quand  ils  sont  parfaitement  élastiques.  Il  n’y  a que 
les  corps  mous  qui  n’aient  pas  d’élasticité  sensible; 
la  plupart  des  corps  durs  reviennent  à leur  forme 
primitive,  lorsqu’ils  ne  sont  pas  brisés  par  le  choc. 

56i.  Dans  le  cas  des  corps  mous,  soit  u la  vi- 
tesse après  le  choc,  laquelle  est  commune  aux  deux 
sphères;  la  vitesse  perdue  par  m sera  v — u , et  la 
vitesse  gagnée  par  m'  sera  u — v1.  Si  donc  ces  deux 
corps  allaient  au-devant  l’un  de  l’autre  avec  ces  vi- 
tesses v — u et  u — v' y il  faudrait,  d’après  le  prin- 
cipe du  n°  355 , qu’ils  se  fissent  équilibre  ; ce  qui 
exige  (n°  127)  que  les  quantités  de  mouvement  cor- 
respondantes à ces  vitesses  soient  égales.  Nous  au— 
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rons  donc 

m(v  — u)  — m*  (u  — v')  ; 
d’où  l’on  tire 

mv  m'v 

U = ; r , 

m + m 

pour  la  valeur  de  u qu’il  s’agissait  d’obtenir. 

Si  m ’ est  en  repos  avant  le  choc , et  qu’à  raison 
de  sa  densité , cette  masse  soit  extrêmement  grande 
et  comme  infinie,  par  rapport  à m , on  aura  sen- 
siblement uz=- o.  La  masse  m!  représentera  alors  un 
obstacle  fixe  ; et  le  corps , dénué  d’élasticité , sera 
réduit  au  repos  par  le  choc  contre  cet  obstacle. 

On  appelle  force  vive  d’un  point  matériel , ou , 
plus  généralement,  d’un  corps  dont  tous  les  points 
ont  la  même  vitesse , le  produit  de  sa  masse  par  le 
carré  de  cette  vitesse.  La  somme  des  forces  vives  de 
m et  m'  est  donc  mv * -j-  m'v'*  avant  le  choc , et 
mu*  H-  m'u*  après  le  choc.  Or,  il  résulte  de  la  for- 
mule (à)  que  la  seconde  somme  est  toujours  moin- 
dre que  la  première  ; car,  sans  altérer  leur  différence 

mv * -f-  m'v'*  — mu*  — m'u* , 

ou  peut  en  retrancher  la  quantité 

2 u (mv  -h  m'v ’ — mu  — m'u) , 

qui  est  nulle,  en  vertu  de  l’équation  (a)-,  et  cette 
différence  devient  alors 

m (o  — u)*  -f-  m'  (u  — r')*, 
qui  est  une  quantité  positive. 
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•Il  y a donc  toujours  perte  de  force  vive  dans  le 
choc  de  deux  sphères  dont  la  matière  est  dénuée  de 
toute  élasticité  ; et  cette  perte  est  égale , comme  on 
voit,  à la  somme  des  forces  vives  dues  aux  vitesses 
v — u et  u — v',  perdue  et  gagnée  par  ces  deux 
corps.  Ce  résultat  est  un  cas  particulier  d’un  théo- 
rème général  qui  est  dû  à Carnot,  et  que  nous  dé- 
montrerons par  la  suite. 

36a.  Dans  la  première  partie  du  choc,  c’est-à-dire, 
jusqu’à  l’instant  de  la  plus  grande  compression  , les 
deux  sphères  se  comportent  toujours  tle- même,  quel 
que  soit  leur  degré  d’élasticité  ; en  sorte  que  la  vi- 
tesse u qu’on  vient  de  déterminer,  est  toujours  celle 
qui  leur  est  commune  à cet  instant.  Pendant  cette 
première  partie,  la  diminution  de  la  vitesse  de  m et 
l’augmentation  de  celle  de  m!  sont  donc  v — « et 
u — v1.  Or,  si  ces  deux  sphères  sont  parfaitement 
élastiques,  m éprouvera,  dans  la  seconde  partie  du 
choc,  une  seconde  diminution  de  vitesse  égale  à la 
première,  et,  conséquemment,  sa  vitesse  à la  fin  du 
choc  sera  v — 2 (v  — «)ou  2 u — v.  En  même  temps, 
m!  éprouvera  une  seconde  augmentation  de  vitesse 
égale  à u — v' , et  sa  vitesse  finale  sera  v' -f-  2 (u  — v) 
ou  2«  — v'.  Si  donc  on  appelle  V et  V'  les  vitesses  de 
m et  m',  après  le  choc , on  aura 

V = 2 u — v , V'  = 2 u — v'  ; 

la  valeur  de  u étant  toujours  donnée  par  la  for- 
mule (a). 

Eu  retranchant  ces  vitesses  l’une  de  l’autre,  on  a 
V — V'  = V — i/} 
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ce  qui  montre  que  dans  ce  choc  la  vitesse  relative  des 
deux  mobiles  change  de  signe  et  conserve  la  même 
grandeur.  . 

Si  la  masse  m'  est  regardée  comme  infinie,  à rai- 
son de  sa  densité , par  rapport  à la  masse  m,  et  qu’on 
ait  v'  = o , on  aura  u = o , et , par  conséquent, 
V = — d’où  il  résulte  que  quand  une  sphère, 
douée  d’une  élasticité  parfaite , vient  frapper  un 
obstacle  fixe,  elle  est  réfléchie  avec  une  vitesse  égale 
et  contraire  à celle  qu’elle  avait  avant  le  choc.  S’il 
s’agit,  par  exemple,  d’une  sphère  pesante,  qui  tombe 
dans  le  vide,  sur  un  plan  horizontal  et  inébranlable, 
elle  devra  remonter  à sa  hauteur  primitive. 

La  somme  des  forces  vives  sera  la  même  avant  et 
après  le  choc,  ou,  autrement  dit,  on  aura 

mv%  -f-  mV*  — m (a u — o)*  -j-  m'(uu  — v')%  ; 
équation  qui  se  réduit  à 

4 u (mu  -+*  mu  — mv  — m'v)  = o , 

et  qui  est  identique,  en  vertu  de  la  formule  (a). 

Il  n’y  a donc  aucune  perte  de  force  vive  dans  le 
choc  de  deux  sphères  parfaitement  élastiques  ; et  ce 
résultat , comme  celui  que  présente  le  choc  de  deux 
sphères  non  élastiques,  est  compris  dans  un  théorème 
général , qu’on  démontrera  aussi  dans  un  autre  cha- 
pitre. 

563.  Si  l’on  suppose  m’  — m,  on  aura 
a V = v',  \'=  v. 

Il  y a donc  échange  de  vitesse  dans  le  choc  de  deux 
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sphères  parfaitement  élastiques,  dont  les  masses  sont 
égales;  et  si  l’une  des  deux  est  en  repos  avant  le 
choc,  l’autre  demeurera  en  repos  après  le  choc,  et 
la  première  prendra  la  vitesse  primitive  de  la  se- 
conde. 

Il  suit  de  là  que  si  l’on  a une  série  de  billes  égales 
en  masse , et  dont  les  centres  soient  rangés  en  ligne 
droite;  que  la  première  soit  seule  en  mouvement, 
et  que  sa  vitesse,  qui  sera  désignée  par  t>,  soit  diri- 
gée suivant  cette  droite  et  du  côté  des  autres  billes  ; 
cette  première  bille  sera  réduite  au  repos  en  cho- 
quant la  deuxième  ; celle-ci  prendra  la  vitesse  v,  avec 
laquelle  elle  ira  choquer  la  troisième , et  sera  ensuite 
réduite  au  repos;  la  troisième  prendra  la  vitesse  v , 
qu’elle  perdra  en  choquant  la  quatrième  ; et  ainsi  de 
suite,  jusqu’à  la  dernière,  qui  conservera  la  vitesse  v. 
Après  cette  suite  de  chocs,  toutes  les  billes  seront 
donc  en  repos,  excepté  la  dernière,  qui  se  trouvera 
animée  de  la  vitesse  que  la  première  avait  primitive- 
ment ; et  comme  ce  résultat  est  indépendant  de  la 
grandeur  des  intervalles  compris  entre  les  billes  con- 
sécutives, il  est  naturel  d’en  conclure  qu’il  aura  en- 
core lieu  quand  ces  intervalles  disparaîtront,  et  que 
les  billes , choquées  par  la  première , seront  en 
contact. 

Ainsi,  lorsqu’une  série  d’un  nombre  quelconque 
de  billes  parfaitement  élastiques,  en  repos,  juxtapo- 
sées, égales  en  masse,  et  dont  les  centres  sont  en  ligne 
droite,  sera  choquée  par  une  autre  bille  élastique, 
égale  à chacune  d’elles,  et  en  mouvement  suivant  la 
ligne  des  centres,  celle-ci  se  réunira  à la  série  qui 
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demeurera  en  repos,  excepte'  la  bille  place'e  à l’autre 
extrémité,  laquelle  se  détachera  seule  avec  la  vitesse 
de  la  bille  choquante  : c’est,  en  effet,  ce  qu’on  a sou- 
vent l’occasion  de  vérifier,  avec  des  billes  de  billard, 
par  exemple. 

En  général , les  lois  du  choc  des  corps  sphériques, 
mous  ou  durs , qui  sont  les  conséquences  des  hypo- 
thèses du  n°  36o,  ont  été  confirmées  par  de  nom- 
breuses expériences,  faites  sur  des  billes  égales  ou 
inégales,  de  même  matière  ou  de  matière  diffé- 
rente, et  dont  les  vitesses  avaient  entre  elles  diffé- 
rens  rapports. 

364-  Le  mouvement  du  centre  de  gravité  d’un 
système  de  corps  n’est  jamais  altéré  par  le  choc  ou 
toute  autre  action  mutuelle  des  mobiles.  On  démon- 
trera par  la  suite,  dans  toute  sa  généralité,  cette  im- 
portante proposition,  dont  on  a déjà  vu  le  cas  le 
plus  simple  dans  le  n°  357,  et  qu’on  peut  aussi  véri- 
fier dans  le  choc  des  corps  sphériques,  mous  ou  par- 
faitement élastiques. 

Pour  cela,  soient  x et  x',  au  bout  du  temps  t,  les 
distances  des  centres  de  m et  m'  à un  point  fixe  de  la 
droite  sur  laquelle  ils  se  meuvent.  Soit  aussi,  à cet 
instant,  xt  la  distance  au  même  point  du  centre  de 
gravité  de  m et  m;  nous  aurons  (n°  65) 

( m -(-  m,)xl  — rnx  -f-  m'x'. 

On  en  déduit , en  différentiant , 


(» 


».  dx, 
m)-dT 


dx  , dx'  ... 

m*+m-3T’  (*> 


2. 
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équation  qui  fera  connaître  la  vitesse  ^ du  centre 

de  gravité,  correspondante  aux  vitesses  des  deux 
sphères.  Or,  avant  le  choc , on  a 


dx 

dt 


et,  conséquemment, 

dxt  mv  -f  m'v 

dt  m ■+■  rri 

Après  le  choc,  on  a 


dx 


dx' 


Tt  — ~3F  — 


u, 


dans  le  cas  des  corps  mous , et 


dx 

dt 


2 U — V*  , 


dans  le  cas  des  corps  élastiques.  En  substituant  succes- 
sivement ces  valeurs  dans  l’équation  (b),  et  ayant 

i d^c 

égard  à l’équation  (a),  on  en  déduit  = u dans 

les  deux  câsj  ce  qui  est  la  même  valeur  qu’avant  le 
choc,  en  vertu  de  cette  équation  (a).  Par  conséquent, 
le  choc  de  deux  sphères  ne  change  rien  au  mouve- 
ment de  leur  centre  de  gravité. 

Comme  la  vitesse  de  ce  point  est  toujours  la  somme 
des  quantités  de  mouvement  des  corps , divisée  par 
la  somme  de  leurs  masses,  cela  revient  à dire  que 
dans  le  choc  de  deux  corps  sphériques,  mous  ou 
élastiques,  la  somme  des  quantités  de  mouvement 
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ne  change  pas,  en  ayant  égard , dans  cette  somme , 
aux  signes  des  vitesses. 

Si  la  vitesse  v'  de  m'  est  nulle , et  que  cette  masse 
soit  très  petite  par  rapport  à m , la  quantité  de  mou- 
vement imprimée  à m' et  enlevée  à m,  sera,  à très  peu 
près , m’v  ou  araV,  selon  que  ces  corps  seront  dénués 
d’élasticité  ou  parfaitement  élastiques. 

365.  Jusqu’à  présent , on  a assimilé  la  résistance 
des  fluides  à une  suite  de  chocs  du  mobile  contre  les 
molécules  du  milieu  qu’il  traverse  ; quoique , selon 
moi , la  théorie  de  la  résistance  fondée  sur  cette  con- 
sidération doive  être  abandonnée , il  est  bon , cepen- 
dant, de  l’expliquer  ici  en  peu  de  mots. 

Supposons  que  le  mobile  soit  un  cylindre  droit 
qui  se  meut  dans  le  sens  de  sa  longueur.  Soit  a> 
l’aire  de  sa  base , perpendiculaire  à cette  dimension 
et  à la  direction  du  mouvement;  soient  aussi  m la 
masse  du  mobile,  et  p la  densité  du  fluide,  liquide 
ou  aériforme,  dans  lequel  il  se  meut.  Au  bout  du 
temps  t,  appelons,  v sa  vitesse,  et  x la  distance  de  sa 
base  antérieure  à un  point  fixe,  pris  sur  la  perpen- 
diculaire à ce  plan,  de  sorte  qu’on  ait  dx  — vdt.  Dans 
l’instant  dt, -cette  .base  parcourra  l’espace  dx;  le  mo- 
bile frappera  donc  tous  les  points  matériels  du  fluide, 
compris  dans  une  tranche  dont  la  base  est  oa,  la  hau- 
teur dx,  et  la  masse  pcodx.  Or,  on  considère  tous  ces 
points  comme  isolés  et  n’ayaut  aucune  action  sur  le 
fluide  environnant;  et,  dans  cette  hypothèse,  on 
prend  pour  la  diminution  de  la  quantité  de  mouve- 
men^éprouvée  par  le  mobile  pendant^!  instant efc, 
le  produit  de  sa  vitesse  m et  de  lapasse  frappée 

. 3.. 
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pcodx,  ou  le  double  de  ce  produit,  selon  que  l’on 
compare  ce  choc  à celui  des  corps  dénués  de  toute 
élasticité , ou  qu’on  l’assimile  au  choc  des  corps 
parfaitement  élastiques.  La  première  valeur  Vfadx 
est  celle  qui  s’écarte  le  moins  de  l’expérience  ; en 
l’adoptant  donc,  et  observant  que  mdv  éprouve  la 
variation  de  la  quantité  de  mouvement  de  la  masse 
m,  dans  l’instant  dt , nous  aurons 

tndv  = — vpwdx  ; 

et  en  mettant  pour  dx  sa  valeur  vdt , et  divisant 
par  dt , il  en  résulte 

dv 

mTt  — “ ^ ’ 

pour  la  force  motrice  provenant  de  la  résistance 
exercée  sur  une  surface  plane,  perpendiculaire  à la 
direction  du  mouvement. 

Cette  résistance  est,  comme  on  voit,  proportion- 
nelle à la  densité  du  fluide , à la  surface  sur  laquelle 
elle  s’exerce,  et  au  carré  de  la  vitesse  du  mobile. 
En  appelant  h la  hauteur  due  à cette  vitesse , et  g 
la  gravité,  c’est-à-dire,  en  faisant.  t>*=- 2 gh , sa  va- 
leur devient  zgpcoh  ; en  sorte  qu’elle  est  égale  au 
poids  d’un  cylindre  du  fluide  qui  aurait  pour  base 
la  surface  perpendiculaire  à la  direction  de  la  vi- 
tesse , et  pour  hauteur  le  double  de  celle  dont  un 
corps  pesant  devrait  tomber  dans  le  vide , pour  ac- 
quérir cette  même  vitesse. 

Si  la  diret^ion  du  mouvement  n’est  pas  perpen- 
diculaire à surface  plane  qui  éprouve  la  résis- 
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tance , on  décompose  la  vitesse  du  mobile  en  deux 
autres,  l’une  perpendiculaire,  et  l’autre  parallèle  à 
ce  plan  ; on  suppose  que  la  vitesse  parallèle  ne 
donne  lieu  qu’à  un  frottement  dont  on  fait  abstrac- 
tion, et  que  la  résistance  proprement  dite , est  la 
meme  que  si  la  vitesse  normale  existait  seule  : c’est 
pourquoi  l’on  substitue  cette  composante  à la  vi- 
tesse v dans  la  valeur  précédente  de  la  résistance, 
qui  devient  alors  pav*  cos*  i ; i étant  l’angle  que 
fait  la  normale  à la  surface  «,  avec  la  direction  de 
la  vitesse  v.  ‘ ; . 

366.  En  admettant  ce  résultat,  et  l’étendant  aux 
élémens  infiniment  petits  des  surfaces  courbes,  on 
en  conclut , par  le  calcul  intégral , la  résistance 
éprouvée  par  un  corps  solide  de  forme  quelconque. 

Pour  plus  de  simplicité , supposons  qu’il  s’agisse 
d’un  solide  de  révolution , dont  tous  les  points  dé- 
crivent, avec  la  vitesse  v , des  parallèles  à son  axe 
de  figure.  Soient  AB  cet  axe  (fig.  ire),  et  AMB  sa 
courbe  génératrice  ; prenons  cet  axe  pour  celui  des 
abscisses  ; et  appelons  x et  y l’abscisse  CP  et  l’or- 
donnée PM  d’un  point  quelconque  M de  cette  courbe. 
Supposons  que  la  plus  grande  section  du  solide  , per- 
pendiculaire à l’axe  de  figure , soit  celle  qui  répond 
au  point  C , origine  des  coordonnées,  et  que  CD  soit, 
en  conséquence , la  plus  grande  ordonnée  de  la 
courbe  AMB.  Le  mouvement  ayant  lieu  de  B vers 
A , la  portion  de  la  surface  qui  éprouvera  Ja  résis- 
tance du  milieu  sera  celle  qui  répond  à la  partie 
DMA  de  cette  courbe.  Soit  ds  l’élément  différen- 
tiel de  cette  courbe  au  point  quelconque  M ; on 
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• 4y 
cos  i — y- , 

ds 

pour  le  cosinus  de  l’angle  que  la  normale  en  ce 
point,  fait  avec  l’axe  des  x,  c’est-à-dire,  avec  la  di- 
rection du  mouvement  ; et  cet  angle  sera  le  même 
dans  toute  l’étendue  de  la  zone  engendrée  par  <da 
en  tournant  autour  de  AB,  dont  la  surface  est  27ryds. 
Chacun  des  élémens  plans  de  cette  zone  éprouvera 
donc  une  résistance  normale  qui  sera  égale  au  pro- 
duit de  cet  élément,  multiplié  par  ct>*  cos*  i.  En 
décomposant  cette  force  en  deux  autres,  l’une  per- 
pendiculaire et  l’autre  parallèle  à l’axe  AB , il  est 
évident  que  les  composantes  perpendiculaires  à AB 
se  détruiront  deux  à deux  ; d’ailleurs,  chaque  com- 
posante parallèle  à AB  aura  pour  valeur  la  résis- 
tance normale  à la  zone,  multipliée  par  cos  i;  par 
conséquent,  la  somme  de  ces  composantes,  pour  la 
zone  entière , sera  égale  au  produit  de  la  surface 

dr3 

nryds , de  p*  cos  * , et  de  cos/,  ou  à xitçv'y  — , 

d’après  la  valeur  de  cos  /. 

Il  suit  de  là  qu’en  appelant  R la  résistance  totale 
éprouvée  par  le  solide  en  sens  contraire  de  son  mou- 
vement, et  faisant  CA  = <z,  nous  aurons 

r = otP  (c) 

pour  la  valeur  de  cette  force  motrice. 

Si  le  mobile  est  une  sphère , le  point  C sera  son 
centre , et  a son  rayon.  En  désignant  par  0 l’angle 


Digitized  by  Google 


DYNAMIQUE,  SECONDE  PARTIE.  3g 

MCA,  on  aura 

y=.a  sin  ô , dy  = a cos  ôdê , ds  ~ adQ  ; 
et  il  en  résultera 

R = z'Xpv'a'J'  * T cos3  8 sin  fk/8  = £ w/eaV*  ; 

ce  qui  montre  que  la  résistance  éprouvée  par  une 
sphère  est  la  moitié  de  celle  qui  aurait  lieu  sur  le 
cylindre  circonscrit,  dont  -7 ta*  serait  la  base  per- 
pendiculaire à la  direction  du  mouvement. 

567.  C’est  à Newton  qu’est  dû  ce  premier  es- 
sai sur  la  résistance  des  fluides;  et  c’est  lui  qui  a 
déterminé , le  premier , le  mouvement  des  cor,ps 
soumis  à une  force  dépendante  de  leur  vitesse.  En 
comparant  le  résultat  de  son  calcul  au  temps  observé 
de  la  chute  d’une  sphère  qui  tombe  dans  l’air,  d’une 
grande  hauteur,  il  a reconnu  qu’il  faudrait,  pour  ac- 
corder l’un  avec  l’autre,  réduire  à moitié  la  valeur 
précédente  de  R. 

D’après  d’autres  expériences,  faites  par  Borda,  cette 
valeur  doit  être  seulement  réduite  aux  trois  cin- 
quièmes; ce  qui  donne 

» < 

R = wf  aV\ 

En  appelant  D la  densité  de  la  sphère,  sa  masse  sera 

-T^a- ; et  si  l’on  divise  R par  cette  masse , et  qu’on 

appelle  <p  la  force  accélératrice  qui  en  proviendra,  on 
aura 
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ce  qui  est,  effectivement,  l’expression  de  la  résistance 
que  les  auteurs  de  Balistique  ont  adoptée  le  plus  gé- 
néralement, et  que  nous  avons  citée  dans  le  n"  216. 

En  vertu  de  la  formule  (c),  la  détermination  du 
solide  de  révolution  qui  éprouve  la  moindre  résis- 
tance , consiste  à trouver  la  courbe  génératrice  de  ce 

solide  pour  laquelle  l’intégrale  J'  y est  un  mi- 
nimum; problème  qu’on  résoudra  sans  difficulté  par 
les  règles  du  calcul  des  variations , et  dont  Newton  a 
donné  la  solution  avant  que  d’autres  géomètres  se 
fussent  occupés  de  ce  genre  de  questions , mais  sans 
indiquer  la  méthode  qu’il  a suivie  pour  y parvenir. 

Cette  théorie  de  la  résistance  repose,  comme  on  l’a 
vu , sur  une  comparaison  vague  de  l’action  du  fluide 
au  choc  des  corps,  et  sur  la  supposition  inadmis- 
sible que,  dans  ce  choc,  les  molécules  du  fluide  agis- 
sent isolément  sur  le  mobile  et  nullement  l’une  sur 
l’autre.  Elle  est  démentie  par  l’observation , quant  à 
la  grandeur  absolue  que  le  calcul  donne  à peu  près 
double  de  celle  qui  résulterait  de  l’expérience  ; elle 
l’est  aussi  par  rapport  à la  loi  de  la  résistance  en  fonc- 
tion de  la  vitesse,  qui  serait  toujours  proportionnelle 
au  carré  de  la  vitesse,  suivant  cette  théorie,  tandis 
qu’il  résulte  du  décroissement  observé  des  ampli- 
tudes, dans  les  très  petites  oscillations  du  pendule 
(n°  187),  que  cette  force  est  seulement  proportion- 
nelle aux  très  petites  vitesses.  La  résistance  qu’un 
fluide,  liquide  ou  aériforme,  oppose  au  mouvement 
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d’un  corps  solide,  se  compose  d’un  frottement  contre 
la  surface,  et  de  la  résultante  des  pressions  que  ce 
fluide  exerce  sur  cette  surface  tout  entière.  Pour  dé- 
terminer convenablement  cette  seconde  partie , qui 
est  la  résistance  proprement  dite , il  faut  considérer  à 
la  fois  les  mouvemens  du  corps  et  du  fluide,  comme 
je  l’ai  fait  dans  le  mémoire  déjà  cité  (n8  191).  Cette 
force  peut  être  différente  dans  le  mouvement  oscilla- 
toire et  dans  le  mouvement  progressif,  dans  les  li- 
quides et  dans  les  gaz  ; et , dans  ceux-ci , elle  peut  dé- 
pendre de  leur  température,  et  non  pas  seulement  de 
leur  densité;  ce  qui  serait  important  à vérifier  par 
l’expérience. 
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CHAPITRE  II. 

DÉTERHUKATIOIV  DES  HOME IV S D’EVERTIE  ET  DES  AXES 
PRINCIPAUX. 

368.  Dans  les  chapitres  suivans,  nous  considére- 
rons les  difïerens  cas  du  mouvement  d’un  corps  so- 
lide. Pour  former  les  équations  de  son  mouvement , 
nous  le  diviserons  en  parties  insensibles,  mais  de 
grandeur  finie , comprenant  néanmoins  des  nombres 
immenses  de  molécules:  Quoique  ce  corps  soit  formé 
de  molécules  disjointes,  les  sommes  relatives  à ses 
parties  insensibles  pourront  être  changées , sans  er- 
reur appréciable,  en  intégrales  définies,  comme  dans 
le  n°  g8  ; et , dans  tout  ce  qui  va  suivre , on  pourra 
traiter  les  parties  dont  il  s’agit  comme  des  infiniment 
petits. 

* ,•  Les  intégrales  définies  que  les  équations  du  mou- 
vement renfermeront  seront  au  nombre  de  neuf, 
savoir  : 

fxdm , fjrdm , fzdm , 
f xydm , f zxdm,  fyzdm, 
f z* dm. , Jy'dm , f x*dm  ; 

dm  étant  l’élément  différentiel  de  la  masse,  qui  ré- 
pond aux  trois  coordonnées  rectangulaires  x , y,  z, 
et  les  intégrales  s’étendant  à la  masse  entière  du  mo- 

• bile,  que  nous  désignerons  par  M. 
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Les  trois  premières  dépendent  de  la  position  du 
centre  de  gravité  ; et  si  l’on  appelle  x, , y% , z, , ses 
trois  coordonnées,  on  aura  (n°gi) 

Jxdm  — Mx, , fjdm  = My, , fzdrn  =z  Mz,  ; 

én  sorte  que  chacune  de  ces  intégrales  sera  nulle, 
lorsqu’on  prendra  ce  point  pour  l’origine  des  coor- 
données. 

Quelle  que  soit  cette  origine , on  prouvera  plus 
loin  qu’on  peut  toujours  déterminer  la  direction  des  • 
trois  axes  de  manière  qu’on  ait 

f xjrdm  = o , f zxdm  = o , fjzdm  = o. 

Les  trois  axes  rectangulaires  des  x,  y,  z,  qui  font 
ainsi  disparaître  ces  trois  intégrales , s’appellent  des 
axes  principaux. 

Quant  aux  trois  dernières  des  neuf  intégrales , on 
les  exprimera  au  moyen  de  trois  autres  que  nous  re- 
présenterons par  A , B,  C , et  qui  seront 

A=/(jMrz‘y,n>  B =/(z*+x*)rfm,  C=f(x'-+-j')dnr, 

\ ' 

d’où  l’on  tire 

ifz'dm  = A + B — C, 

2 fjr'dm  = C -h  A — B , 
a f x'dm  = B + C — A. 

On  appelle , en  général , moment  d'inertie  d’un  corps 
par  rapport  à une  droite  quelconque , la  somme  des 
élémens  de  sa  masse , multipliés  par  les  carrés  de 
leurs  distances  à cette  droite.  Ainsi,  A,, B,  C,  seront 
les  momens  d’inertie  du  mobile  par  rapport  aux  axes 
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des  x , y,  z ; car,  par  exemple,^*  -f“  z‘  est  le  carré 
de  la  distance  de  dm  à l’axe  des  x.  Lorsque  ces  droites 
seront  des  axes  principaux,  nous  appellerons  A, 
B , C , des  raoraens  d’inertie  principaux. 

Le  centre  de  gravité  et  les  axes  principaux  ont 
l’avantage  de  simplifier  les  équations  du  mouvement, 
en  faisant  disparaître  une  partie  de  leurs  termes, 
quand  on  les  prend  pour  origine  et  pour  axes  des 
coordonnées;  ils  jouissent,  en  outre,  de  propriétés 
très  importantes  dans  la  Dynamique , ainsi  qu’on  le 
verra  par  la  suite. 

36g.  La  détermination  des  momens  d’inertie  est 
un  problème  de  calcul  intégral,  que  l’on  résoudra 
toujours  exactement  ou  par  la  méthode  des  quadra- 
tures. 

L’exemple  le  plus  simple  est  le  calcul  du  moment 
d’inertie  d’un  parallélépipède  rectangle  et  homogène, 
par  rapport  à l’une  de  ses  arêtes.  Prenons  trois  de  ses 
arêtes  adjacentes  pour  axes  des  x,  y,  z,  et  désignons 
par  a,  b , c , leurs  longueurs  ; puis  divisons  chacune  de 
ces  trois  droites  en  une  infinité  de  parties  Infiniment 
petites.  En  menant  par  tous  les  points  de  divisiou,  des 
plans  parallèles  aux  faces  du  parallélépipède , on  aura 
trois  séries  de  plans  qui  le  partageront  en  élémens 
infiniment  petits  dans  leurs  trois  dimensions.  Le  vo- 
lume de  l’élément  qui  répond  aux  trois  coordonnées 
x,  y y zy  sera  évidemment  dxdydz  ; on  aura  donc 
pour  sa  masse 

dm  — pdxdydz; 

f étant  la  densité  du  parallélépipède , que  l’on  sup- 
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pose  constante.  Par  conséquent , le  moment  d’inertie 
C,  par  rapport  à l’arète  qu’on  a prise  pour  axe  des  z, 
et  dont  la  longueur  est  c , sera 

C = p ///G*"  H-  y')dxdydz. 

On  étendra  cette  intégrale  triple  à tous -les  éle— 
mens  du  parallélépipède  donné , en  intégrant , dans 
un  ordre  quelconque,  depuis  x = 0,  y=o,  zz=ot 
jusqu’à  x = a , y —b,  z — c ; ce  qui  donne,  sans 
aucune  difficulté,  . 


ou,  ce  qui  est  la  même  chose, 

C = i M (a*  4-  b%)  ; 

' 1 • . 

M étant  la  masse  du  corps , de  sorte  qu’on  ait 

M = p abc. 

* • ' ■ j 

On  aura  de  même 

B = ïM(c,+  a*),  A = £ M (£»-+- c*) , 

pour  les  momens  d’inertie  du  même  corps,  par  rap- 
port aux  arêtes  dont  les  longueurs  sont  b et  a. 

570.  Pour  second  exemple,  calculons  le  moment 
d’inertie  d’un  ellipsoïde  homogène  par  rapport  à 
l’un  de  ses  trois  axes  de  figure. 

L’équation  de  sa  surface  sera 


en  désignant  par  2 a,  2 b,  2c,  les  longueurs  de  ses 
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trois  diamètres  principaux,  que  Tou  prend  pour 
axes  des  x,  y,  z.  Son  moment  d’inertie,  par  rap- 
port à l’axe  des  z , sera  exprimé  par  la  même  inté- 
grale triple  que  dans  le  problème  précédent  ; la 
constante  p étant  toujours  la  densité  du  corps.  Pour 
obtenir  cette  intégrale  triple,  qui  doit  être  étendue 
à la  masse  entière  de  l’ellipsoïde , j’intégrerai  d’a- 
bord par  rapport,  à z,  en  regardant  x et  y comme 
des  constantes;  ensuite,  par  rapport  à y,  en  con- 
tinuant de  regarder  x comme  constante,  et,  enfin, 
par  rapport  à x.  On  peut  suivre  l’ordre  qu’on  veut 
dans  ces  trois  intégrations  successives;  celui  que  je 
choisis  revient  à concevoir  l’ellipsoïde  partagé  en 
une  infinité  de  tranches  elliptiques,  parallèles  au 
plan  des  y et  z ; chaque  tranche  partagée  de  même  en 
une  infinité  de  parallélépipèdes  parallèles  à l’axe  des 
z,  et  terminés  à la  surface  ; et  chaque  parallélépipède 
en  élémens  infiniment  petits  dans  leurs  trois  dimen- 
sions. Les  limites  de  l’intégrale  relative  à z seront  les 
deux  valeurs  de  cette  variable  qui  sont  données  par 
l’équation  ( a );  celte  intégrale  définie  exprimera,  en 
fonction  de  x et  y , le  moment  d’inertie  de  l’un 
quelconque  des  parallélépipèdes.  L’intégrale  relative 
à y aura  pour  limites  les  deux  valeurs  de  cette  va- 
riable, qui  répondent  à la  même  valeur  de  x,  dans 
l’équation  de  la  section  de  l’ellipsoïde  par  le  plan 
des  .r  etjn  elle  exprimera  le  moment  d’inertie  de  la 
tranche  parallèle  au  plan  des  y et  z,  qui  se  trouve  à 
la  distance  x de  ce  plan.  Enfin,  l’intégrale  relative  à 
x sera  prise  depuis  x — — a jusqu’à  x — a,  et  elle 
exprimera  le  moment  d’inertie  de  l’ellipsoïde  entier. 
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En  intégrant  par  rapport  à z , il  vient 

(x*  +y%)  zdxdy-\-  constante. 

Les  deux  limites  données  par  l’équation  {a)  sont 


47 


Z = =fc  cy/i-Ç 
l’intégrale  définie  sera  donc 


içcx'yj  i —’Ç—  %dxdJ+  i[cy'\J  i—^—tdxdy. 


Si  l’on  fait,  pour  abréger, 

A.  b'X* 

6 ~ Sr  = 

l’intégrale  relative  à y de  la  première  partie  de  la 
formule  précédente , deviendra 

^fs/ï=ÿdr. 

L’équation  de  la  section  de  l’ellipsoïde  par  le  plan 
des  x et  y , savoir  : 

£ J.  f.‘  — , 
b*  ■ d1  ~ > 

donne  j = ±r  pour  les  deux  limites  de  l’intégrale 
relative  à y ; et , comme  on  a 

îlï*  — y * dJ~\  TTr*, 

il  en  résulte,  en  remettant  pour  r*  sa  valeur, 


2f cx'dx  j'sj  i— ' £ —~dy  = ^ (a'x'  — x<)  dx. 
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En- intégrant  par  rapport  à x depuis  ar=  — a jus- 
qu’à x = a,  on  aura  donc 


fafà'bc 
i5  » 


sans  nouveaux  calculs , et  par  de  simples  changemens 
de  lettres,  on  aura  de  même 


par  conséquent,  le  moment  d’inertie  C par  rapport 
à l’axe  des  z,  qui  est  la  somme  de  ces  deux  dernières 
intégrales , aura  pour  valeur 


c = *£*?(«•  + b-). 


On  obtiendra  de  même  les  momens  d’inertie  B et 
A par  rapport  aux  axes  des  y et  des  x.  La  masse 
de  l’ellipsoïde  étant  M,  on  aura,  d’après  son  vo- 
lume ( n®  89 ) 

M—  ^fabc  - 
îvi  — 3 , 

et  les  trois  momens  d’inertie,  par  rapport  aux  diamè- 
tres 2a,  2b,  2 c,  seront 

A=fM(£M-c«),  B=jM(c*+tf*),  Cz=iM(a‘+i»)- 

Ces  diamètres  sont  les  trois  axes  principaux  du 
corps , qui  se  coupent  à son  centre  de  gravité  ; car  en 
les  prenant  pour  axes  des  x,y,  z,  les  trois  intégrales 
fxydm,  f zxdm,  fyzdm,  étendues  à l’ellipsoïde  en- 
tier, sont  zéro,  puisque  chacune  d’elles  se  compose 
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d’élémens  qui  sont,  deux  à deux , égaux  et  de  signe 
contraire. 

On  voit  que  parmi  les  trois  quantités  A,  B,  C , la 
plus  grande  et  la  plus  petite  sont  celles  qui  répon- 
dent au  plus  petit  et  au  plus  grand  des  trois  diamè- 
tres; ce  qui  est  d’ailleurs  évident,  par  la  définition 
des  momens  d’inertie. 

37  1 . Dans  le  cas  d’une  sphère , on  a a = b=c;  les 
trois  momens  d’inertie  deviennent  égaux  entre  eux  , 

&r 

et  sont  exprimés  par  Si  le  rayon  a augmente 

d’un  infiniment  petit,  et  se  change  en  a -f-  da  , l’ac- 
’croissement  correspondant  de  ce  moment  d’inertie  de 

8t 

la  sphère,  savoir,  pa*da , exprimera  le  moment 

d’inertie  de  la  couche  sphérique , dont  les  rayons 
intérieur  et  extérieur  sont  a et  a -f-  da.  Maintenant, 
supposons  que  la  sphère  ne  soit  pas  homogène , mais 
quelle  soit  seulement  composée  de  couches  concen- 
triques et  homogènes , 'de  manière  qu’en  appelant  r 
le  rayon  d’une  couche  quelconque,  la  densité  p soit 
une  fonction  donnée  de  r.  Pour  avoir  le  moment 
d’inertie  de  la  sphère  entière , il  faudra  intégrer  celui 

de  cette  couche  quelconque,  savoir,  pr*dr , par 

rapport  à r,  et  étendre  l’intégrale  au  rayon  entier  de 
la  sphère;  donc,  en  désignant  ce  rayon  par  c,  on 
aura 

T fjr‘dr- 

pour  le  moment  d’inertie  demandé. 

2.  4 

i 
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Si  on  le  compare  à celui  d’une  sphère  homogène 
du  même  rayon,  et  dont  la  densité  soit  égale  à la 
densité  moyenne  de  celle  que  l’on  considère , il  est 
aisé  de  voir  qu’il  devra  être , par  la  définition  des 
momens  d’inertie,  et  qu’il  sera  effectivement , d’après 
son  expression , plus  grand  ou  plus  petit,  selon  que 
la  densité  f croîtra  ou  décroîtra  continuellement  du 
centre  à la  surface. 

372.  Le  calcul  du  moment  d’inertie  d’un  corps  ho- 
mogène, terminé  par  une  surface  de  révolution,  se 
réduit  à une  seule  intégration  dépendante  de  la  courbe 
génératrice,  quand  on  le  prend  par  rapport  à l’axe 
de  figure.  On  décomposera  alors  le  solide  en  anneaux 
circulaires,  d’une  épaisseur  et  d’une  largeur  infini- 
ment petites,  dont  chacun  ait  son  centre  dans  l’axe  , 
et  soit  compris,  d’une  part,  entre  deux  plans  perpen- 
diculaires à l’axe,  et  d’une  autre  part,  entre  deux 
surfaces  cylindriques  , dont  cette  droite  sera  l’axe 
commun.  En  appelant  r le  rayon  de  la  surface  inté- 
rieure, r-\-dr  celui  de  la  surface  extérieure,  et  dx  la 
distance  des  deux  plans,  le  volume  d’un  anneau  sera 
"7T (r  -)-  dr)‘dx — 7rr*dx,  ou  27 rrdrdx , en  négligeant 
le  terme  infiniment  petit  du  troisième  ordre.  Sa 
masse  sera  donc  27 tprdrdx,  en  désignant  par  p la 
densité  du  corps;  et  comme  tous  les  points  de  cet 
anneau  sont  à la  même  distance  r de  l’axe  de  figure, 
le  produit  2 irpr^drdx , de  cette  masse  et  de  r*,  expri- 
mera son  moment  d’inertie  par  rapport  à cet  axe. 
Donc  si  cet  axe  et  la  courbe  génératrice  sont  la 
droite  AB  et  la  ligne  AMB  (fig.  irt),  et  qu’on  fasse 
AP  — X , PM  = y , 
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on  aura  le  moment  d’inertie  de  la  tranche  infiniment 
mince  du  solide  de  révolution , perpendiculaire  à AB 
et  correspondante  au  point  P,  en  intégrant  27 T(,rsdrdx 
depuis  r = o jusqu’à  r—jr,  ce  qui  donne  rpy*dx. 
Donc  aussi,  si  l’on  désigne  par  l la  longueur  de  l’axe 
AB,  et  par  fx.  le  moment  d’inertie  du  solide  entier,  on 
obtiendra  la  valeur  de  fx  en  intégrant  cette  différen- 
tielle I •7Ff.jr*dx>  depuis  x — o jusqu’à  xz=  l , et  il  en 
résultera  * 

f*  l-7rpf-jr*dx.  {b) 

Si  l'on  désigne  par  a et  € des  valeurs  données  de 
x,  telles  que  l’on  ait  a < £ et  G < Z,  il  suffira  d’in- 
tégrer depuis  x = a jusqu’à  x = S,  pour  avoir  le 
moment  d’inertie  de  la  tranche  du  solide  comprise 
entre  les  deux  plans  perpendiculaires  à l’axe,  dont  a 
et  £ sont  les  distances  au  point  A.  Si  ce  corps  est  un 
solide  creux,  compris  entre  deux  surfaces  de  révolu- 
tion qui  ont  le  même  axe  AB , on  aura  son  moment 
d’inertie,  en  regardait  ce  corps  comme  la  différence 
de  deux  solides  de  révolution,  dont  on  retranchera, 
l’un  de  l’autre,  les  momens  d’inertie  relatifs  à l’axe 
commun.  Enfin,  si  l’on  demandait  le  moment  d^iner- 
tie  d’une  portion  du  solide  de  révolution,  comprise 
entre  deux  plans  menés  par  l’axe  de  figure,  il  est 
évident  que  ce  moment,  par  rapport  à cet  axe,  serait 
à celui  du  solide  entier  comme  l’angle  des  deux  plans 
est  à quatre  angles  droits. 

373.  En  prenant  la  demi- circonférence  d’un  cercle 
pour  la  génératrice  AMB,  et  désignant  le  rayon  par 
a,  on  aura 
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y*  = 2 ax  — x*, 

pour  la  valeur  de  y*  qu’il  faudra  substituer  dans  la 
formule  ( b ) ; et  si  l’on  demande  le  moment  d’inertie 
du  segment  sphérique  dont  la  flèche  est  et,  pris  par 
rapport  au  diamètre  perpendiculaire  à sa  base  , il 
faudra  intégrer,  dans  cette  formule,  depuis  x — o 
jusqu’à  x = a;  ce  qui  donne 

' i , . tt*\ 

5> 

Dans  le  cas  de  la  sphère  entière , on  fera  et  = ta , et 

il  en  résultera  (t  — comme  précédemment. 

Si  la  génératrice  est  une  droite  passant  par  le  point 
A,  et  qui  fasse,  avec  l’axe  AB,  un  angle  dont  la  tan- 
gente soit  0,  on  aura 

y = Qx. 

Je  substitue  cette  valeur  dans  l’équation  ( b ),  et  j’in- 
tègre depuis  x—  et  jusqu’à  x = il  vient 

fj,  = -i-7ï>04(€s  — a5). 

Cetteuvaleur  sera  celle  du  momeut  d’inertie  d’un 
cône  tronqué,  pris  par  rapport  à son  axe  de  figure. 
En  appelant  a et  b les  rayons  de  ses  deux  bases, 
et  h sa  hauteur,  nous  aurons 

0a  = a,  0£  = b,  € — et  = h ; 

et  nous  pourrons  écrire  la  valeur  de  ft  sous  la 
formq 

f^  — rz  Ttfh  (a4  -f-  a3b  -j-  ci'b*  + ab3  -f-  b*).  • 
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Dans  le  cas  d’un  cône  entier,  on  fera  b — o;  et 
M étant  sa  masse,  on  aura 

M = j 7Tfha% , /A  = Ma*. 

Quand  le  cône  tronqué  se  changera  en  un  cylindre, 
on  fera  b = a ; et  la  niasse  étant  toujours  M,  il 
en  résultera  M. 

. j ' * 

M = 'rtfba* , f/*  — -j  Ma*. 

374*  Connaissant  le  moment  d’inertie  d’un  corps 
par  rapport  à un  axe  passant  par  le  centre  de  gra- 
vité, on  en  conclut  aisément  le  moment  d’inertie 
du  même  corps,  rapporté  à tout  autre  axe  paral- 
lèle au  premier. 

En  effet,  plaçons  l’origine  des  coordonnées  au 
centre  de  gravité,  et  prenons  le  premier  axe  pour 
celui  des  z.  Soient  a et  Ç les  coordonnées  du  point 
où  le  second  axe  coupe  le  plan  des  æ et  y,  auquel 
ce  second  axe  est  aussi  perpendiculaire.  Désignons 
par  a la  distance  du  centre  de  gravité  au  second 
axe  ; par  r la  distance  d’un  élément  quelconque  dm 
du  corps  au  premier  axe;  par  r/  la  distance  du 
même  point  matériel  au  second  axe.  Le  moment 
d’inertie  connu  sera  f r*dm,  et  celui  qu’on  demande 
sera  f r'*dm;  ces  intégrales  s’étendant  à la  masse  en- 
tière du  solide.  Or,  nous  aurons 

r'*=(pc—  “)*-{-(  JT-  — 2«x — 2£/-f>-a*-|-£*; 

en  multipliant  par  dm,  intégrant  et  observant  que 

Je*  -f-  y*  = /■* , a*  -{-  £*  = a*. 
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od  aura  donc 

f/'dm—  fr*dm  — ia.fxdm  — 2 Gfydm  -J-  a'fdm; 

mais  les  intégrales  fxcbn  et  fjdm  sont  nulles,  à 
cause  que  le  centre  de  gravité  est  sur  l’axe  des  z 
(n*  568);  de  plus,  /dm  est  la  masse  entière  du  corps, 
que  je  représenterai  par  M^par  conséquent , l’équa- 
tion précédente  se  réduit  à 

frt*dm  = fr*dm  -f-  Ma*. 

Ainsi  l’on  aura  le  moment  d’inertie  demandé,  en 
ajoutant  à celui  qui  est  donné  la  masse  du  corps, 
multipliée  par  le  carré  de  la  distance  du  centre  de 
gravité  au  nouvel  axe. 

D’après  cette  règle,  on  aura  immédiatement  le 
moment  d’inertie  d’une  sphère  homogène  ou  com- 
posée de  couches  concentriques , par  rapport  à un 
axe  quelconque,  puisque  ce  moment  est  connu  par 
rapport  à tous  les  axes  passant  par  le  centre  de  fi- 
gure, qui  est  aussi  le  centre  de  gravité. 

Dans  un  corps  quelconque,  le  moment  d’inertie 
par  rapport  à un  axe  passant  par  son  centre  de  gra- 
vité, sera  plus  petit  que  par  rapport  à tout  autre 
axe  parallèle  à celui-là.  Les  momens  d’inertie  d’un 
même  corps  seront  égaux , par  rapport  à tous  les 
axes  parallèles  entre  eux,  et  egalement  éloignés  du 
centre  de  gravité  : leur  valeur  commune  augmentera 
à mesure  qu’ils  s’éloigneront  de  ce  point. 

375.  Non -seulement  le  moment  d’inertie  d’un 
corps  varie  avec  la  position  absolue  de  l’axe  auquel 
011  le  rapporte , mais  il  change  aussi  avec  la  direction 
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de  cette  droite.  Pour  montrer  comment  cette  direc- 
tion influe  sur  la  grandeur  du  moment  d’inertie  d’un 
corps  quelconque,  proposons-nous  de  trouver  celui 
de  la  masse  M par  rapport  à un  axe  mené  par  l’ori- 
gine des  coordonnées , et  qui  fasse  avec  les  axes  des 
JC,  j,  z,  les  trois  angles  donnés  cl,  £,  y. 

Soient  p la  perpendiculaire  abaissée  de  l’élément 
dm  sur  le  nouvel  axe,  D la  distance  de  ce  point  ma- 
tériel à l’origine  des  coordonnées,  J'  l’angle  compris 
entre  la  ligne  D et  le  nouvel  axe.  Les  coordonnées 
de  dm.  étant  x , y,  z,  les  cosinus  des  angles  que  fait 
la  direction  de  son  rayon  vecteur  D avec  les  axes 

de  ces  coordonnées,  seront  ^ ^ ; par  consé- 
quent , on  aura  (n°  g) 

cos  cT  ==  ^ cos  cl  + cos  £ -+-  ^ cos  y. 

D 'ailleurs,  on  a 

p = Dsintf,  p*  = D*  — (DcoscT)*; 

en  substituant  donc  pour  D cos  <T  la  formule  précé- 
dente, multipliée  par  D,  et  mettant  x * 
au  lieu  de  D*,  il  en  résultera 

p*  — x * sin*  et  -f-  jr%  sin*  £ + z*  sin*  y 
— 2xyco&  a.  cos  £ — 2xz  cos  a cos  y — 2 yz  cos  £ cos  y j. 

d’où  l’on  conclut 

f p*dm  — sin 'a.Jx'dm  si n*£ ,fy‘dm -f- si n*y .fz'drn 

— 2Cosat  cos  £ . f xydm  — 2 cos  a cos  y . f xzdn\ 

— 2 cos  £ cos  y.  fyzdm , 
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Au  moyen  de  cette  formule,  on  aura  donc  le  mo- 
ment d’inertie  fp'dm,  relatif  à un  axe  de  direction 
donnée,  et  passant  par  l’origine  des  coordonnées , 
quand  on  connaîtra  les  six  intégrales  fx'dm,  fy%dmt 
Jz'dm , fxydm , fxzdm , Jyzdm , étendues  à la  masse 
entière  du  corps,  et  relatives  aux  axes  des  coordon- 
nées. Si  ces  trois  droites  sont  des  axes  principaux, 
les  trois  dernières  intégrales  seront  nullcs  (nD  368), 
et  la  formule  précédente  se  réduira  à 

f p'dni  = sin'ci  .fx'dm  -f-  sin*£  .fyxdm*\-  sin*y  ,fz*dm. 

Mais , en  vertu  de  l’équation 

cos1  a -H  cos1  £ -f-  cos1  y — i , # 

nous  avons 

sin*  a.  = cos  £ -f-  cos*  y , 
sin1  ë = cos1  y -f-  cos1  a , 
sin1  y = cos1  a -f-  cos1  ë ; , 

ce  qui  change  la  valeur  de  fp'din  en  celle-ci  : 

^ f p%dm  = ( fjr'dm  -f-  f z‘ dm)  cos1  a , 

-j-  (/ z 'dm  -f-  fx'dm)  cos1  ë , v 

-f-  ( fx'dm  -f-  fy'dm)  cos1  y ; 

donc  en  réunissant  chaque  couple  d’intégrales  en  une 
seule,  et  désignant  par  A,  B,  C,  comme  dans  le 
n°  368,  les  momens  d’inertie  par  rapport  aux  axes 
des  x,  y,  z,  nous  aurons  finalement 

fp'dm  = A cos1  a -f-  B cos1  £ -f-  C cos*  y.  (c) 

Ainsi,  il  suffira  de  connaître  les  trois  momens 
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d’inertie  relatifs  aux  trois  axes  principaux  qui  se 
coupent  en  un  point  donné,  pour  en  conclure  immé- 
diatement le  moment  d’inertie  correspondant  à un 
axe  quelconque,  passant  par  ce  point;  et,  en  com- 
binant ce  résultat  avec  celui  du  numéro  précédent , . 
on  voit  que  le  calcul  de  tous  les  momens  d’inertie 
d’un  même  corps  se  réduira  à déterminer  les  trois 
momens  d’inertie  principaux  qui  répondent  à son 
centre  de  gravité.  Ayant  calculé,  par  exemple  (n°  370), 
les  valeurs  de  ces -trois  momens  d’inertie,  dans  le 
cas  de  l'ellipsoïde  homogène , nous  pouvons  regar- 
der comme  connu  le  moment  d’inertie  de  ce  corps, 
par  rapport  à un  axe  quelconque. 

376.  Le  plus  grand  et  le  plus  petit  des  trois  mo- 
mens d’inertie  principaux  A,  B,  C,  qui  entrent  dans 
la  formule  (c),  sont  aussi  le  plus  grand  et  le  plus  pe- 
tit de  tous  les  momens  d’iuertie  du  même  corps,  par 
rapport  aux  axes  passant  par  l’origine  des  coor- 
données. 

Soit,  en  effet,  A la  plus  graude  des  trois  quantités 
A , B,  (J  ; en  mettant  1 — cos*  € — cos'  y à la  place 
de  cos*  a dans  l’équation  (c)  , on  aura 

/ p'dm  = A — (A  — B)  cos*6  — (A  — C)  cos*  y ; 

d’où  l’on  conclut  que  f p'dm  est  moindre  que  A , 
quels  que  soient  les  angles  £ et  y.  De  même , C étant 
la  plus  petite  des  trois  quantités  A,  ïî,  C,  si  l’on  met 
l’équation  (c)  sous  la  forme  * * 

fp'dm  = C + (A  — C)  cos*  « 4.  (A  — B)  cos*  £, 
on  voit  qu’on  a constamment  fp'dm  > C. 


Digitized  by  Google 


58  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE.  • 

Dans  le  cas  particulier  où  les  trois  quantités  A , 
B,  C , sont  égales,  on  a aussi  fp'dm  = A , quelle  que 
soit  la  direction  de  l’axe  auquel  le  moment  d’inertie 
fp'dm  est  rapporté;  donc  alors  les  momens  d’inertie 
sont  égaux  par  rapport  à tous  les  axes  passant  par 
l’origine  des  coordonnées.  Ce  cas  est  celui  de  la 
sphère  homogène  ou  composée  de  couches  concen- 
triques, lorsque  l’origine  des  coordonnées  est  placée 
à son  Centre  ; il  a également  lieu  pour  le  cube,  l’oc- 
taèdre régulier  et  d’autres  corps  homogènes,  dont  les 
trois  momens  d’inertie  principaux  ne  peuvent  différer 
entre  eux,  en  plaçant  toujours  l’origine  des  coordon- 
nées à leur  centre  de  figure. 

Si  l’on  a seulement  A = B , l’équation  ( c ) se  ré-> 
duira  à 

fp'dm  -■=  A sin*  y + C cos*  y ; 

et  cette  valeur  de  fp'dm  étant  indépendante  des  an- 
gles cl  et  £ , le  moment  d’inertie  sera  le  même  par 
rapport  à tous  les  axes  menés  par  l’origine  des  coor- 
données, qui  font  un  même  angle  y avec  l’axe  des  z. 
Ce  cas  est  celui  d’urt  solide  de  révolution  homogène^ 
quand  cette  droite  est  son  axe  de  figure.  ' 

D’après  ce  qu’on  a déjà  vu  dans  le  n°  674 , nous 
pouvons  dire,  maintenant,  que  le  plus  petit  de  tous 
les  momens  d’inertie  qu’un  même  corps  puisse  avoir, 
répond  à l’un  des  trois  axes  principaux  qui  se  coupent 
à son  centre  de  gravité.  Ainsi,  par  exemple,  le  plus 
petit  de  tous  les  momens  d’inertie  d’un  ellipsoïde 
homogène , se  rapporte  au  plus  grand  de  ses  trois 
diamètres  conjugués  rectangulaires. 
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377.  Nous  plions  actuellement  de'montrer  l’exis- 
tence dés  axes  principaux  que  nous  avons  supposée 
jusqu'à  présent,  et  déterminer  leur  direction  pour 
chaque  point  d’un  corps  de  forme  quelconque;  mais, 
pour  cela,  il  est  nécessaire  de  rappeler  les  formules 
générales  de  la  transformation  des  coordonnées , 
dont  nous  aurons  besoin,  d’ailleurs,  dans  d’autres 
occasions. 

Soient  x,  y,  z,  les  trois  coordonnées  d’un  point 
quelconque  M,  rapportées  aux  axes  rectangulaires 
Ox,  Ojr,  0 z (fig.  2).  Désignons  par  x,,  jr, , z, , les 
coordonnées  du  même  point,  ayant  la  même  origine, 
et  rapportées  aux  trois  axes  0xt , O77 , 0 z, , qui  sont 
aussi  perpendiculaires  entre  eux.  Du  point  M,  abais- 
sons des  perpendiculaires  MP  et  MK  sur  l’axe  Ox  et 
sur  le  plan  des  xt  et  y, , et  du  point  K,  une  perpen- 
diculaire KH  sur  l’axe  Ox,;  en  sorte  qu’on  ait 

OP  — x , OH=x,,  KH  —y, , MK  =2  zr 

La  projection  sur  l’axe  Ox,  de  la  ligne  brisée  MKHO, 
sera  OP;  les  projections  de  ses  parties  OH,  KH,  MK, 
seront  égales  à ces  droites,  multipliées  par  les  cosinus 
des  angles  que  les  axes  des  xt,jl7  zt , font  avec  l’axe 
Ox;  en  en  faisant  la  somme,  on  aura  donc 

x = x,  cos  xOx,  •+-y/  cos  xOy/  -f-  z,  cos  xOz,. 

La  figure  suppose  ces  trois  angles  aigus,  et  les  trois 
coordonnées  x, , jrt , z, , positives  ; auquel  cas  leurs 
projections  tombent  stfr  la  direction  même  de  Ox , 
et  doivent  s’ajouter  en  grandeur  absolue;  mais  il  est 
facile  de  s’assurer  que  cette  équation  subsistera  dans 
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tous  les  cas,  en  ayant  égard  aux  signçs  des  coordon- 
nées x,,  y/f  zt,  des  cosinus,  et  de  l’abscisse  x.  Par 
exemple , on  verra  aisémént  que  si  l’abscisse  xt  est 
négative,  et  l’angle  xOx,  aigu , ou  bien , 6i  cette  abs- 
cisse est  positive,  et  cet  angle  obtus,  la  projection  de 
OH  tombera  sur  le  prolongement  de  Ox,  et  la  va- 
leur absolue  de  cette  projection  devra  être  retran- 
chée; et  l’on  verra,  au  contraire,  qu’elle  devra  être 
ajoutée,  quand  cette  abscisse  xt  sera  négative,  et 
qu’en  même  temps  l’angle  xOx/  sera  obtus  ; ce  qui 
s’accorde,  dans  les  deux  cas,  avec  le  sigue  du  produit' 
x,  cos  xOx( 

On  verra  de  même  que  les  projections  de  la  ligne 
brisce  MKHO  sur  les  axes  Oy  et  Oz , ou  sur  leurs 
prolongemens , sont  toujours  égales  à y et  2.  Cela 
étant,  si  nous  faisons 

cos  xOx/  — a , cos  xO yt  — b , cos  xO zt  — c, 

cos  yOx,  = a1,  cosyOy,  = b',  cos  yOz,  = c' , 

cos  zOx/  = a",  cos  zOy/  = b ",  cos  zOzt  — c", 

nous  aurons 

x = CLT,  by,  -f-  cz ,,  I 
y = a'xt  +.  b'y,  -f  c'z,,  > (1) 

z — a"xt-h  V'yr f c"zr  ) 

Ces  neufs  cosinus  a,  b , etc.,  sont  liés  entre  eux 
par  six  équations,  savoir  : 

a*  4-  a '*  -j-  a"M  — 1,  ab  -f-  a' b'  -j-  a" b"  = o,  ) 

b * -f-  b'*  -j-  b"*  =1,  ac  -{-de'  -f-  d'd'  — o,  > (2) 

c * c*  -f-'c"*  =1,  bc  4“  b'c'  4-  b"c" — o.  5 

La  première,  par  exemple,  résulte  de  ce  que  a,  a! ^ 
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a",  sont  les  cosinus  des  angles  que  fait  une  même 
droite  Ox,  avec  les  trois  axes  rectangulaires  Ox , Oy, 
O z ; et  la  quatrième,  de  ce  que  cette  droite  Ox;  et  la 
ligne  Oyt  , à laquelle  répondent  les  cosinus  b,  b',  b ", 
sont  perpendiculaires  l’une  à l’autrç.  On  obtient  aussi 
ces  six  équations  en  substituant  les  valeurs  de  x , 
y,  z,  dans  l’équation  . 

a?*  H-jr*  4-  z*  = -r/  4-r/  + V» 

dont  les  deux  membres  sont  le  carré  de  OM,  et  qui 
doit  être  identique. 

En  ayant  égard  aux  équations  (2),  les  équations(i) 
donnent,  réciproquement, 

x,  = «x  + a' y -f-  a"z,  ) 

y,  = bx  + b’y  -f-  b"z,  > (3) 

zt  — ex  4-  c'y  -f-  c''z  ; J 

et  l’on  peut.remplacer  les  équations  (2)  parcelles-ci  : 

a*  -f-  b*  -f-  c*  — 1,  aa!  -J-  bb'  + cc'  = o,  ) 
a'*- j-  ad' -\-bb" -\-cc"  =.  o,  > (4) 

£".  + c"‘=i,  o.  V 

La  comparaison  de  ces  formules  avec  celles  du 
n°  277  montre  clairement  l’analogie  qui  existe  entre 
les  projections  des  lignes  droites  et  celles  des  surfaces 
planes,  d’où  résulte  l’ideutité  de  la  composition  des 
forces  représentées  par  des  portions  de  droites,  avec 
la  composition  des  momens  représentés  par  des  aires 
planes. 

378.  Dans  la  transformation  des  coordonnées,  on 
devra  donc  considérer  six  des  neufcoefficiensa,  Æ,etc., 
comme  des  fonctions  des  trois  autres,  déterminées 
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soit  par  les  équations  (2) , soit  par  les  équations  (4)  ; 
mais  il  vaudra  mieux  exprimer  ces  neuf  coeiïiciens , 
au  moyen  de  trois  nouvelles  quantités  , par  des  for- 
mules qui  satisferont  aux  équations  (a)  ou  (4)- 

Pour  cela,  supppsons  que  la  droite  NON'  ( fig.  3) 
soit  l’intersection  du  plan  des  xt  et  yt  avec  le  plan 
des  x et  y;  et  faisons 

NOx  = 4/ , NO-r,  = <p , ZOz,  = 6 : 
ces  trois  angles  -vp  > <P > 9»  détermineront,  sans 
ambiguité , la  position  des  axes  des  xt , yt , zjt  par 
rapport  à ceux  des  x,  y , z,  pourvu  que  l’on  con- 
vienne préalablement  du  sens  dans, lequel  ces  an- 
gles seront  comptés.  Pour  plus  de  commodité,  je  sup- 
poserai que  le  plan  des  x et  y soit  horizontal,  et  que 
l’axe  vertical  des  z positives  soit  dirigé  dans  lé  sens 
de  la  pesanteur. 

L’angle  9 s’étendra  depuis  zéro  jusqu’à  1800;  selon 
qu’il  sera  aigu  ou  obtus,  l’axe  0 z,  sera  situé  au-des- 
sous ou  au-dessus  du  plan  des  x et  y : pour  0 = o , 
0 z,  coïncidera  avec  0 z,  et  pour  0 = 180°,  0 zt  tom- 
bera sur  le  prolongement  de  0 z. 

Dans  le  mouvement  d’un  corps  solide  autour  du 
point  0 , les  axes  0x/t  0yt , 0 zt , seront  des  droites 
fixes  dans  son  intérieur  et  mobiles  avec  lui , et  les 
axes  Ox,  Oy,  Os,  seront  des  droites  fixes  dans  l’es- 
pace. 11  pourra  alors  arriver  que  les  angles  <\J,  et  <p 
soient  positifs  ou  négatifs , et  qu’ils  comprennent  une 
ou  plusieurs  circonférences;  mais,  à un  instant  quel- 
conque , on  aura  toujours 

■v|/  — 2U7T  — f -U  , <p  = 2(7T  -f-  V , 
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en  désignant  par  n et  i des  nombres  entiers,  positifs 
ou  négatifs,  ou  zéro,  "et  par  u et  v des  variables  po- 
sitives et  moindres  que  27T.  Or,  l’angle  u sera  compté, 
à partir  de  la  droite  O x,  dans  le  sens  indiqué  par  la 
flèche  s;  de  sorte  que,  par  exemple,  la  droite  ON 
coïncidera  avec  0.x  pour  u — o,  avec  le  prolonge- 
ment de  Oj-  pour  u = go°,  avec  celui  de  Ox  pour 
m = i8o*,  et  avec  O/.pour  u=  270°.  L’angle  v sera 
compté,  à partir  de  ON,  au-dessus  du  plan  des  x 
et  j,  de  manière  que  l’axe  Ox,  se  trouvera  au-dessus 
de  ce  plan,  quand  v sera  moindre  que  180%  et  au- 
dessous  quand  cet  angle  surpassera  180°.  Pour  t>  = o, 
l’axe  Ox,  coïncidera  avec  la  droite  ON , et  pour 
p=  1800,  avec  le  prolongement  ON'  de  ON.  Dans 
tous  les  cas,  l’angle  0,  aigu  ou  obtus,  sera  l’angle 
dièdre  dont  l'arête  est  ON,  et  dont  les  faces  sont  les 
angles  NOx  et  NOx,,  réduits  à leurs  parties  u et  v.  La 
figure  suppose  que  les  trois  angles  u,  v,  9,  soientaigus. 

Cela  posé,  lorsque  l’angle  ^ sera  donné,  on  por- 
tera sa  partie  u sur  le  plan  horizontal , à partir  de 
l’axe  Ox,  et  dans  le  sens.de  la  flèche  s ; ce  qui  déter- 
minera la  position  de  la  droite  ON.  L’angle  <p  étant 
aussi  donné,  on  portera  d’abord  sa  partie  v sur  le 
plan  horizontal,  à partir  de  la  droite  ON  , et  dans  le 
sens  de  la  flèche  s',  c’est-à-dire,  en  sens  contraire  de 
s;  ensuite,  on  fera  tourner  le  plan  de  l’angle  <p  au- 
tour de  ON,  de  manière  que  la  partie  de  <p  adjacente 
à ON  s’élève  au-dessus  du  plan  horizontal.  Quand  ce 
plan  aura  décrit  l’angle  donnéS,  l’autre  côté  de  l’angle 
<p  sera  la  véritable  position  de  l’axe  Ox,,  au-dessus  ou 
au-dessous  du  plan  horizontal,  suivant  qu’on  aura 
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t><Ci8o°  ou  v > i8o°.  F.n  augmentant,  dans  son 
plan,  l’angle  u de  90*,  on  aura  fa  position  de  l’axe  0//  ; 
et  après  avoir  mené  une  perpendiculaire  à ce  plan , 
on  prendra  pour  0^  la  partie  de  cette  droite  , com- 
prise au-dessous  ou  au-dessus  du  plan  horizontal,  se- 
lon que  l’angle  0 sera  aigu  ou  obtus. 

Les  trois  axes  0 xt,  0y( , 0 z/f  étant  ainsi  complè- 
tement déterminés  par  rapport  aux  axes  0.r,  Oj,  Oz, 
au  moyen  des  angles  4,  <P,  0,  il  faut  que  les  neuf  co- 
sinus a,  b,  etc.,  soient  des  fonctions  de  ces  trois  an- 
gles; et,  en  effet,  en  leur  donnant  les  directions 
qu’on  vient  d’expliquer,  on  a 

a = cos  0 sin  4 sin  <p  -f-  cos  4 cos  <p  , 
b — cos  0 sin  4 cos  <p  — cos  4 sin  <p  , 
c = sin  0 sin  4 > 

a!  = cos  0 cos  4 sin  ip  — sin  4 cos  <p  , 
b'  = cos  0 cos 4 cos  <p  -f-  sin  4 sin  <p  , 
c'  = sin  0 cos  4 } 
a"—  — sin  0 sin  <p , 
b'1  = — sin  0 cos  <p , • 
c " ~ cos  0. 

On  vérifie  aisément  que  ces  valeurs  de  a,  b , etc.  , 
rendent  identiques  les  équations  (3)  et  (4) , et  qu’il 
n’en  résulte  aucune  relation  entre  les  angles  4 , <p,  0. 

379.  Quoique  ces  formules  (5)  soient  générale- 
ment connues , il  ne  sera  pas  inutile  d’indiquer  la 
manière  suivante  d’y  parvenir. 

On  sait  que  a,  £,  y , étant  les  trois  angles  d’un 
triangle  sphérique  quelconque,  et  A l’angle  opposé 
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au  côté  a,  on  a 

cos  cl  = cos  A sin  C sin  y - f-  cos  Q cos  y. 

Or,  si  nous  imaginons  une  sphère  décrite  du  point 

0 comme  centre,  et  d’un  rayon  quelconque,  nous 
aurons  d’abord  sur  cette  surface  un  triangle  formé 
par  les  trois  arcs  qui  répondent  aux  angles  NOa-, 
INOa?,,  xOx,,  dans  lequel  l’angle  opposé  au  dernier 
coté  sera  égal  à 0;  donc,  à cause  de  N0.r:=4  et 
NOa?<  = (p,  on  aura 

cos  xOx/  = a = cos  0 sin  4 sin  tp  -f-  cos  4 cos  <p. 

Cette  équation  ayant  lieu  pour  des  valeurs  quelcon- 
ques de  <p  et  4 , on  pe<ut  supposer  que  <p  devienne 
<P4-9°*;  alors,  Taxe  0x/  prendra  la  place  de  0 [y  , 
l’angle  xOx,  deviendra  xOy, , et  l’on  aura 

cos  xOy,  = b = cos  0 sin  4 cos  <p  — cos  4 sin  <p. 

De  même , en  mettant  4 •+■  go”  à la  place  de  4,  dans 

1 équation  précédente,  l’axe  Ox  se  changera  dans 
laxe  0/,  et  l’angle  xOxt  deviendra  yOxt;  de  sorte 
que  l’ou  aura 

cos  yOx/  = a'  = COS  0 cos  4 sin  <p  — sin  4 cos  <p. 

Et  si  1 on  met  à la  fois  dans  cette  équation  précédente 
4 + 90°  et  <p  -f-  90°  au  lieu  de  4 et  <p , l’angle  xQxt 
sera  remplacé  par  l’angle  yOy/  , et  il  en  résultera 

cos yOyt  z=b'  = cos  0 cos  4 cos  ip  -f-  si n 4 sin  <p. 

Considérons  de  meme  le  triangle  sphérique  dont 
les  trois  cotés  répondent  aux  angles  NOar , NOs, , 
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ocOzt.  L’angle  opposé  au  dernier  côté  est  900  — ô ,* 
de  plus,  on  a = et  NOz,  = 90°.  En  faisant 
A = go®  — 6,  £ = 4, , y = go®,  a = xO zt , l’équation 
générale  se  réduira  donc  à 

cos  ,tOz/  =zc  = sin  6 sin  ^ ; 
d’où  l’on  conclut  aussi 

cos  jK)z,  — c'  = sin  0 cos  4- , 

. , l 

en  mettant  4 -f-  90®  à la  place  de  4-  > ce  qui  change 
l’axe  Ox  dans  Oy , et  l’angle  xOz/  dans  l’angle  yOzt.  • 

Enfin,  dans  le  triangle  sphérique  dont  les  côtés 
répondent  aux  angles  NOz,  NO-r, , zOxt,  l’angle  op- 
posé au  dernier  côté  est  égal  à 0 -f-  90° , et  l’on  a 
NOz  = 90®  etNOx(=<p.Si  donc  on  fait  A =90°+ 0, 

£ = 90°,  y = <p , a.  = zOx/ , dans  l’équation  géné- 
rale , on  aura 

cos  zOxt  = a"  = — sin  0 sin  <p. 

En  mettant  <p  -f-  90®  à la  place  de  <p , dans  ce  résultat , 
l’axe  Ox,  se  changera  en  0y/ , et  l’angle  zOx/  eri 
zO/,;  par  conséquent,  nous  aurons  aussi 

b 

» cos  zO^,  = b"  — — sin  0 cos  1 p. 

Quant  au  neuvième  cosinus  c",  on  a 
c"  — cos  zOz,  = cos  0. 

3 80.  Supposons  maintenant  que  les  axes  des  coor- 
données xt,  yt,  zn  soient  les  axes  principaux  qui  se 
coupent  au  point  0;  d’après  leur  définition  (n®  368), 
on  aura  < î 
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fxj'dm  — o , fz-r^dm  = o , fy^dm—o;  ( a ) 

et  il  s’agira  de  prouver  que  ces  trois  équations  don- 
nent toujours  pour  les  angles  <p,  4»  0,  des  valeurs 
réelles. 

En  faisant,  pour  abréger, 

X = jc  cos  4,  — y sin  4 , 

Y = x cos  0 sin  4 -f-  y cos  0 cos  4-  — z sin  0, 

et  substituant  les  formules  (5)  dans  les  équations  (3) , 
nous  aurons  * 

jci  = Y sin  <p  -f-  X cos  tp , 
y,  — Y cos  <p  — X sin  ç , 
zi  — x sin  0 sin  4 - hy  sin  0 cos  4 + 2 cos  ô» 

Au  moyen  de  ces  valeurs , la  première  équation  (a) 
prend  la  forme 

sin  2 <pf  (X*  — • Y*) dm  = 2 cos  2<p/XY dm , ( b ) 

• et  les  deux  dernières  deviennent 

cos  <p fXzjdm  — sin  <p  fXzdm  = o, 
sin  «P/Yz  tdm  -}-  cos  <p fXZ'dm  = o. 

En  ajoutant  ces  dernières  équations  après  les  avoir 
multipliées  par  cos  <p  et  sin  <p , ou  par  — sin  <p  et 
cos  <p,  elles  seront  remplacées  par  celles-ci  : 

• fXzchn  — o , f\zdni  = o , 

qui  ne  contiennent  plus  l’angle  <p.  J’y  mets  pour 
X,  Y,  zt,  leurs  valeurs,  et  je  fais 

5.. 
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fx'dm  = f,  f y'dm  — g , f z'dm  =4  h , 

fjzdm  — f',  f zjcdm  — g',  fxydm  — h'  ; 

ces  six  intégrales  s’étendant  à la  masse  entière  du 
corps  que  l’on  considère.  11  en  résulte 

(ysin*4  4“  2k1  sin  4 cos  4 4-  g cos'4  — sin  0 cos  0 
-f-  ( g ' sin  4 4" f cos  4)  (cos*  0 — sin*  0)  = o , 

[&'  (cos*  4 — sin*  4)  4"  (f  — g)  s*n  4 cos  43  s‘n  ® 

4-  (g'  cos  4 — f sin  4)  cos  0 = o. 

Or,  si  nous  faisons 


tang  4 = u,  sin  4 = 


V/i  + u' 


, cos  4 — • 


la  seconde  de  ces  deux  équations  donnera 


tang  0 = 


(C) 


et  la  première  prendra  la  forme 

[(/—  h)  «*  + 2h'u  + g — h] 

+ g' u 4 -f  — (g' u +/)  tang*  0. 

En  y mettant  pour  tang  0 sa  valeur,  elle  devient 


« 


[(/—  h)  “4  + aA'«  + g ~ h]  (/'«  — g') 

son  premier  membre  est  la  même  chose  que 
[hg'~  gg'+fh'-  ( g'h')u-\  (i4-«‘); 


par  conséquent,  on  aura  finalement 
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W-  h'-f'h'+(hT-ff+ gh>l  [*'( . - «')+(/-*)«] 

+ (g'«  +/')  (/'« — g'Y  = 0.  (rf) 

Ainsi , les  équations  (a)  sont  remplacées  par  les 
équations  (b),  (c),  {d).  Or,  cette  dernière  étant  du 
troisième  degré,  elle  aura  au  moins  une  racine 
réelle;  on  aura  donc  une  valeur  réelle  de  u ou 
tangû,  à laquelle  répondront  un  angle  4 moiudrq 
que  -j  7T,  et  un  autre  égal  au  premier  augmenté  de  7 r*' 
qui  appartiendront  aux  deux  parties  ON  et  ON'  de 
l’intersection  du  plan  inconnu  des  xt  et  yt , avec  la 
plan  donné  des  x et  y.  A cause  du  radical  \J  i-|-  u*t 
l’équatioif  (e)  donnera'  ensuite  deux  valeurs  de  tang  0/ 
égales  et  de  signe  contraire,  qui  appartiendront  à 
un  angle  aigu  et  à son  supplément,  et,  conséquem- 
ment, à l’axe  Oz;  et  à son  prolongement.  Enfin,  on 
tirera  de  l’équation  ( b ) une  valeur  réelle  de  tang  2 <p/ 
à laquelle  répondront  deux  valeurs  de  <p,  dont  l’una 
sera  moindre  que  - w,  et  l’autre  égale  à la  première 
augmentée  de  ~yr.  La  première  étant  prise  poun 
la  valeur  de  l’angle  3N0.r;,  la  seconde  sera  celle  de 
l’angle  NO/,;  et,  en  effet,  tout  étant  semblable  par 
rapport  aui  deux  axes  0x/  et  Oy,,  ils  devaient  être 
déterminés  par  une  même  équation. 

On  voit  de  même  que  les  trois  racines  de  l’équa- 
tion (d)  devront  être  réelles,  et  qu’elles  représente- 
ront les  tangentes  des  angles  compris  entre  l’axe  Ox 
et  les  trois  droites  suivant  lesquelles  les  plans  des 
coordonnées  xt , yt , zy,  viennent  couper  le  plan  des 
x et  y ; car  ces  trois  tangentes  doivent  être  données 
par  une  même  équation,  puisqu’on  ue  saurait  ex pri- 
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mer,  dans  le  calcul , aucune  différence  entre  les  trois 
axes  principaux  dont  on  cherche  la  position. 
t Nous  conclurons  donc  de  cette  analyse  qu’il  existe 
toujours  trois  axes  principaux  rectangulaires  qui  se 
Coupent  en  un  point  donné  0 , et  qu’en  général  ce 
système  d’axes  principaux  est  unique.  Pour  qu’il 
en  existât  plusieurs,  il  faudrait  que  l’équation  ( d ) fût 
d’un  degré  supérieur  au  troisième,  et  qu’elle  eût  trois 
fois  autant  de  racines  réelles  qu’il  y aurait  de  ces 
systèmes;  mais,  dans  certains  cas,  les  équations  dont 
dépendent  les  valeurs  de  4 , 0 , <p , deviennent  iden- 
tiques, et  alors  les  axes  principaux  sont  en  nombre 
infini.  Nous  pourrions  déterminer  ces  cas  particuliers 
par  l’examen  des  équations  dont  il  s’agit  ; mais  on 
y parviendra  plus  facilement  par  les  considérations 
suivantes. 

38 1.  D’après  les  formules  (i)  et  les  équations  (a), 
qui  caractérisent  les  axes  principaux  Ox,,  0 y,,  0z/f 
on  a évidemment 

fxydm  — aa'fx'dm  -f-  bb'fyfdm  + ccfz*dm, 
fzxdm  = aa"fx 'dm  -f-  bb'fy'dm  -f-  cc'fz'drn, 
fyzdm  = a'a"fx‘din  + b' b” f y 'dm  -\-c'c"fz'dm. 

Or,  si  les  trois  intégrales  fxfchn,  fy*dm,  fz*dm, 
sont  égales,  ces  valeurs  de  / xy dm,  f zxdm,  fyzdm, 
se  réduisent  à zéro,  en  vertu  des  trois  dernières 
équations  (4);  par  conséquent,  dans  ce  cas,  les 
droites  Ox,  0 y , Oz,  forment  un  second  système 
d’axes  principaux;  et  comme  leur  direction  reste 
absolument  indéterminée  par  rapport  aux  axes  0x\, 
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Ojt , Ozy,  il  s’ensuit  que  tous  les  systèmes  d’axes 
-rectangulaires  qu’on  peut  mener  par  le  point  O,  sont 
des  axes  principaux.  Ce  cas  est  celui  où  les  trois 
momens  d’inertie  principaux  sont  égaux  ; car,  de  ce 
tju’on  suppose 

fx*dm  = fy'dm  = / z'drn  , 
il  en  résulte 

/(•*  ,*+.//) dm  =/(-r/'+  z,*)  dm=J\jr;+  z /)  c//n. 

Si  deux  seulement  des  trois  momens  d’inertie 
principaux  sont  égaux,  par  exemple,  ceux  qui  se 
rapportent  aux  axes  0xt  et  Oy, , de  manière  qu’on 
ait 

/(j/  4-  z/)  dm  = f(x;  +.  z')  dm, 

il  existera  encore  un  nombre  infini  de  systèmes 
d’axes  principaux , qui  auront  tous  un  axe  commun , 
savoir,  l’axe  Oz,.  En  effet,  dans  ce  cas,  les  deux  inté- 
grales fjr'dm  et  fx'dm  seront  égales;  et,  en  vertu 
des  dernières  équations  (4),  les  valeurs  de  fxydm, 
fzxdm,  fjrzdm , pourront  se  mettre  sous  la  forme  : 

/ xj dm  =3  cc'  (f z‘dm  — / x'dm) , 

/ zxdm  — cc"  (J" z‘dm  — f x'drn ) , 
f yzdm  — c'c"(f z*dm  — f x*dm). 

Or,  si  l’on  fait  coïncider  l’axe  Oz  avec  l’axe  principal 
Oz,,  les  angles  xOzf  et  jOzt  seront  droits  ; on  aura 
donc  c = o et  c'  = o , et , par  conséquent , 

fxydm  — o , f zxdm  — o , fyzdm  — o. 
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Donc , dans  ce  cas , tout  système  formé  de  Taxe  Oz, 
et  de  deux  autres  axes  rectangulaires , menés  arbi- 
trairement par  le  point  0 dans  le  plan  y,Oxt , sera 
un  système  d’axes  principaux. 

Enfin,  lorsque  les  trois  momens  d’inertie  princi- 
paux sont  inégaux,  on  peut  être  certain  qu’il  n’existe 
qu’un  seul  système  d’axes  principaux  ; car,  soit  A le 
plus  grand  de  ces  trois  momens  inégaux  ; supposons, 
pour  un  moment,  qu’il  existe  un  second  système 
d’axes  principaux , et  désignons  par  A'  le  plus  grand 
des  trois  momens  qui  s’y  rapportent  : il  faudrait , 
d’après  le  théorème  du  n#  3^6,  qu’on  eût  à la  fois 
A > A'  et  A'  > A ; ce  qui  est  impossible , et  rend 
inadmissible  la  supposition  d’un  second  système  d’axes 
principaux. 

382.  Les  points  d’un  corps,  quand  il  en  existe, 
pour  lesquels  les  trois  momens  d’inertie  principaux , 
et , par  conséquent , tous  les  momens  d’inertie , sont 
égaux,  jouissent,  comme  on  le  verra  par  la  suite, 
d’une  propriété  remarquable , relativement  à la  rota- 
tion de  ce  corps.  Il  es{  donc  utile  de  les  déterminer  ; 
et  voici  comment  on  y parvient. 

Supposons  que  l’origine  des  coordonnées  oc , y , z , 
soit  placée  au  centre  de  gravité  du  mobile,  et  que 
ces  coordonnées  soient  rapportées  aux  trois  axes 
principaux  qui  se  coupent  en  ce  point;  désignons 
par  A,  B,  C,  les  momens  d’inertie  relatifs  à ces  axes 
des  x,  y,  z ; nous  aurons  (n°  368) 

fxdm—  o,  f y dm  = o , fzdrn  =o, 
f yzdm = o , fzxdm  — o , fxydm  = o , 
/(y'+z%)dm= A,  /(x'-rz'yiin— B,  f(x'+y’)dm—C-, 
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toutes  ces  intégrales  s’étendant  à la  masse  entière  du 
mobile. 

Soient  a,  G,  y,  les  coordonnées  inconnues  d’un 
des  points  demandés,  rapportées  aux  axes  des  x ,y , 
z,  de  sorte  qu’on  ait,  pour  ce  point  particulier,  x—a.y 
y = G , z = y.  Transportons-y  l’origine  des  coor- 
données, sans  changer  la  direction  des  axes  ; les  coor- 
données de  l’élément  dm  deviendront  x — a,  y — G, 
z — y.  Mais  si  l’on  veut  que  les  momens  d’inertie  re- 
latifs à toutes  les  droites  qui  passent  par  cette  nou- 
velle origine  soient  égaux,  il  faut  que  toutes  ces 
droites  soient  des  axes  principaux,  puisque,  d’après 
le  numéro  précédent,  l’une  de  ces  conditions  est  une 
suite  nécessaire  de  l’autre.  Les  axes  des  coordonnées 
x — a, y — G,  z — y , étant  donc  des  axes  principaux, 
on  aura 

* 

f(x — — £)dm  — fxjdm  — ttfydm — Zfxdm  -f-  <tZfdm=zo, 
f(z  — y)(x — a)dm~  fzxdm  — yfxdm — afzdm-\-ya.fdm=o , 
f(jr — C)(z — y)dm  fyzdm  — Zfzdm  — ■/fjdm-\-Cyfdm~o\ 

équations  qui  se  réduisent  à 

aG  = o , yx  = o , Gy  = o , 

en  vertu  des  précédentes.  Or,  pour  satisfaire  à ces 
équations,  il  est  nécessaire  que  deux  des,  trois  quan- 
tités a,  G,  y,  soient  nulles.  Si  donc  le  point  demandé 
existe,  il  ne  peut  se  trouver  que  sur  l’un  des  axes  des 
coordonnées  x , y,  z , c’est-à-dire,  sur  l’un  des  trois 
axes  principaux  qui  se  coupent  au  centre  de  gravité. 

Je  fais  G = o et  y = o ; ce  qui  revient  à supposer 
le  point  demandé,  sur  l’axe  des  x,  à une  distance  a 
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de  ce  centre.  Alors  les  momens  d’inertie  relatifs  à ce 
point,  seront  A,  par  rapport  à l’axe  des  a:,  et,  en 
vertu  du  théorème  du  n°  374,  B-f-  Ma*  et  C + Ma*, 
par  rapport  aux  parallèles  aux  axes  des  y et  des  z , en 
désignant  par  M la  masse  du  corps.  D’après  la  condi- 
tion du  problème , on  aura  donc 

B + Ma1  = C + Ma*  = A ; 

mais  pour  que  ces  équations  soient  possibles,  il  faut 
qu’on  ait  B = C;  et  quand  ces  deux  quantités  se- 
ront effectivement  égales,  on  aura 

Ma*  = A — C ; 

il  faudra  donc  encore  qu’on  ait  A > C , afin  que 
la  quantité  a soit  réelle.  Cela  étant,  on  aura  pour 
a deux  valeurs  réelles',  égales  et  de  signe  contraire, 
savoir  : 

‘ = ± « 

par  conséquent,  il  existera  deux  points  qui  joui- 
ront de  la  propriété  demandée,  et  seront  situés  sur 
l’axe  des  x,  à égale  distance  de  part  à d’autre  du 
centre  de  gravité. 

Ainsi , lorsque  les  trois  momens  d’inertie  A , B , C , 
d’un  corps,  relatifs  aux  axes  principaux  qui  se  cou- 
pent à son  centre  de  gravité,  sont  égaux,  il  n’existe 
aucun  autre  point  du  corps  pour  lequel  les  mo- 
mens d’inertie  soient  tous  égaux  ; mais  si  deux  de  ces 
trois  momeus  sont  égaux , et  que  le  moment  inégal 
soit  le  plus  grand  des  trois , il  existe , sur  l’axe  du 
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plus  grand  moment , deux  points  pour  lesquels  tous 
les'momens  d’inertie  seront  égaux  , et  dont  les  po- 
sitions sont  déterminées  par  la  formule  (e). 

385.  En  appliquant  ces  résultats  à l’ellipsoïde  ho- 
mogène, on  voit  que  s’il  s’agit  d’un  ellipsoïde  quel- 
conque dont  les  trois  diamètres  principaux  sont 
inégaux,  il  n’y  aura  aucun  point,  en  dedans  ou  en 
dehors  du  corps,  par  rapport  auquel  tous  les  mo- 
mens  d’inertie  soient  égaux  ; mais  si  l’on  considère 
un  ellipsoïde  de  révolution  engendré  par  une  ellipse 
tournant  autour  de  son  petit  axe,  il  y aura  deux 
points  sur  cet  axe  ou  sur  son  prolongement , qui 
jouiront  de  la  propriété  dont  il  s’agit;  car,  dans,  ce 
cas,  deux  des  trois  momens  relatifs  aux  diamètres 
principaux  seront  égaux,  et  le  moment  inégal  répon- 
dant au  plus  petit  diamètre , sera  le  plus  grand  des 
trois. 

Si  l’on  appelle  a et  b les  demi-axes  de  l’ellipse  gé- 
nératrice , et  qu’on  suppose  a<C_b,  de  sorte  que  a 
soit  le  demi-axe  de  révolution,  on  aura 

A = fMft\  B = C = -|M(rt‘  + £*),  * 

en  faisant  b-=.c  dans  les  formules  du  n*  3^0:  d’après 
la  formule  ( e ) , on  aura  donc 


pour  la  distance  des  points  demandés  au  centre  de 
l’ellipsoïde.  Selon  qu’on  aura  b3  ' > 6a 3 ou  bM  < ' 6a3, 
ces  points  se  trouveront  sur  le  prolongement  de  l’axe 
de  révolution,  en  dehors  du  corps,  ou  sur  l’axe 

' ' é 

* 
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même,  en  dedans  du  corps  ; dans  le  cas  de  b%=  6a% 
ces  deux  points  se  trouveront  à la  surface,  et  coïnci- 
deront avec  les  pôles  de  l’ellipsoïde. 

Les  axes  principaux  d’un  parallélépipède  rectangle, 
qui  se  coupent  à son  centre  de  gravité,  sont  évidem- 
ment parallèles  à ses  arêtes.  En  appelant  donc  a,  b,  c, 
les  demi-longueurs  de  ses  trois  côtés  adjacens , les 
rtiomens  d’inertie  relatifs  à ces  axes  se  déduiront  de 
ceux  du  n°  369 , qui  répondent  à ses  arêtes , en  y 
mettant  2 a,  2 b,  2 c,  au  lieu  de  a,  b,  c,  et  en  en  retran- 
chant, d’après  le  théorème  du  n*  374  , les  produits 
M(ôa-f-c*),  M(c*+a*),  ô*).  De  cette  manière, 

on  aura 

A=iM(ô*+c‘),  B = ^M(c*+a‘),  C = 

M étant  toujours  la  masse  du  parallélépipède,  dont 
le  volume  est  maintenant  \abc.  Je  suppose  donc 
qu’on  ail  b — c , afin  de  rendre  égaux  les  momens 
d’inertie  B et  C,  et,  de  plus,  a <C.  b , pour  que  A 
soit  plus  grand  que  C.  L’équation  ( e ) donne  alors 


et  selon  qu’on  aura  b > 2a , b = ia , b •<  2a , les 
deux  points  demandés  seront  situés  eu  dehors  du. 
mobile,  à sa  surface,  ou  dans  son  intérieur. 
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CHAPITRE  IH. 

DD  MOUVEMENT  D’UN  CORPS  80LIDE  AUTOUR  D’UN 
AXE  FIXE. 


§ Ier.  Mouvement  de  rotation  uniforme. 

384-  Lorsqu’un  système  de  points  matériels,  liés 
entre  eux  d’une  manière  invariable,  tourne  autour 
d’un  axe  fixe , auquel  ils  sont  aussi  invariablement 
attachés , ils  décrivent  des  cercles  perpendiculaires  à 
cet  axe,  et  qui  ont  leurs  centres  sur  cette  droite.  Les 
arcs  décrits  dans  le  même  temps  par  deux  points 
différens , sont  semblables  et  d’un  même  nombre  de 
degrés  ; leurs  vitesses  absolues  sont  entre  elles  comme 
leurs  distances  à cet  axe  ; et  l’on  appelle  vitesse  an- 
gulaire du  système,  la  vitesse  absolue  des  points  dont 
la  distance  à l’axe  est  l’unité.  En  la  désignant  par  a>, 
et  la  distance  d’un  point  quelconque  à l’axe  de  rota- 
tion par  r,  la  vitesse  absolue  de  ce  point  sera  rai. 
Cette  quantité  co,  commune  à tous  les  points,  variera 
avec  le  temps , quand  les  points  du  système  seront 
soumis  à des  forces  motrices,  qui  produiront  un  mou- 
vement varié  ; elle  demeurera  constante  dans  le  cas 
du  mouvement  uniforme,  produit  par  des  percus- 
sions exercées  simultanément  sur  les  différentes  par- 
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tics  du  système , qui  aura  ensuite  été  abandonné  à 
lui-même.  C’est  de  ce  dernier  cas  que  nous  allons 
d’abord  nous  occuper. 

385.  Soient  m,  m,  m",  etc.,  les  masses  des  points 
matériels  que  nous  considérons,  et  r,  /,  r",  etc.,  leurs 
distances  à l’axe  de  rotation.  Supposons  que  des  per- 
cussions simultanées  soient  exercées  sur  tous  ces 
points;  chacune  de  ces  forces  se  décomposera  en 
deux  autres,  l’une  parallèle  à l’axe,  l’autre  dirigée 
dans  un  plan  perpendiculaire  à cette  droite  ; et  l’on 
pourra  faire  abstraction  de  la  première , dont  l’effet 
sera  évidemment  détruit  par  la  résistance  de  l’axe  fixe. 
Soient  donc  v , v\  v",  etc.,  les  vitesses  dirigéesdans  des 
plans  perpendiculaires  à l’axe  fixe , qui  seraient  im- 
primées à m,  m',  m",  etc. , si  ces  points  matériels  étaient 
libres.  En  désignant  par  a>  la  vitesse  angulaire  du 
système  qui  en  résultera,  ces  points  prendront  des 
vitesses  r®,  iJa,  r"®,  etc. , perpendiculaires  à l’axe  et 
aux  rayons  r , r',  r",  etc.  ; et,  d’après  le  principe  du 
n°  353,  il  y aura  équilibre  entre  les  quantités  de 
mouvement  mv,  mV,  m"v",  etc.,  prises  dans  leurs  di- 
rections données , et  les  quantités  de  mouvement 
circulaire  mra> , m'ra  , m"r"eo  , etc. , prises  en  sens 
contraire  du  mouvement  du  système,  qui  aura  réel- 
lement lieu. 

Pour  former  l’équation  de  cet  équilibre , projetons 
les  points  m,  m',  m",  etc.,  et  les  directions  des  vi- 
tesses que  nous  considérons , sur  un  plan  perpendi- 
culaire à l’axe  fixe.  Soit  O z cet  axe  (fig.  4)  > faisons 
passer  le  plan  de  projection  par  le  point  0 ; sur  ce 
plan , soient  P la  projection  de  m , PA  la  projection 


O 
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de  la  vitesse  v,  et  PN  celle  de  la  vitesse  ra>,  laquelle 
est  perpendiculaire  au  rayon  rou  OP.  Soit  aussi  p la 
perpendiculaire  OF,  abaissée  de  0 sur  la  droite  PA  ; 
les  momens  des  forces  mv  et  mru > , projetées  suivant 
PA  et  PN,  seront  mvp  et  mr*a;  et  si  l’on  appelle 
aussi  p',  p",  etc.  , les  perpendiculaires  abaissées  du 
même  point  0 sur  les  projections  des  autres  vitesses 
v’,  v",  etc. , on  aura 

mr*<jù  -f-  m'r'%a>  -f-  wiV,*û>  + etc. 

= mvp  -p-  mvp'  -}-  m"v"p"  + etc., 

pour  l’équation  d’équilibre  demandée  (n°  267). 

Lorsque  parmi  les  percussions  simultanées,  il  y en 
aura  qui  tendront  à faire  tourner  le  système  dans  un 
sens,  et  d’autres  dans  le  sens  opposé,  il  faudra  pren- 
dre , avec  des  signes  contraires,  les  momens  des  unes 
et  des  autres  dans  le  second  membre  de  cette  équa- 
tion. Le  système  tournera  dans  le  sens  des  forces  qui 
donneront  la  plus  grande  somme  de  momens,  abs- 
traction faite  du  signe.  En  représentant  par  L la 
somme,  positive  ou  négative,  de  tous  ces  momens 
pris  avec  des  signes  convenables , on  tirera  de  l’équa- 
tion précédente  ■ 

h . • 

r.i  1—  • 


2 indiquant  une  somme  qui  s’étend  à tous  les  points 
du  système. 

Si  toutes  les  vitesses  v , v',  v",  etc.,  sont  égales,  L sera 
le  produit  de  leur  valeur  commune  v et  de  la  somme 
mp  -f-  m'p'  4-  rri'p'1  -f-  etc.  ; si , de  plus , ces  vitesses 
sont  toutes  parallèles  entre  elles,  et  qu'on  mène  par 
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l’axe  0 z,  un  plan  parallèle  à leur  direction  commune, 
P > P > P>  etc->  sero«t  les  distances  des  points  m,  m', 
m",  etc. , à ce  plan  ; et,  d’après  les  signes  qu’on  don- 
nera aux  termes  de  L , il  faudra  les  considérer  comme 
positives  ou  comme  négatives,  selon  que  les  points 
m,  m',  m!1,  etc. , seront  situés  d’un  côté  ou  de  l’autre 
de  ce  plan.  Par  conséquent,  M désignant  la  somme 
des  masses  m , m',  m",  etc. , et  q la  distance  po- 
sitive ou  négative  de  son  centre  de  gravité  à ce  même 
plan , nous  aurons  ( n“  65  ) 


mp  -j-  m'p’  + m"p"  -f-  etc.  = M q ; 


il  en  résultera  L = Mvq , et  la  valeur  de  co  de- 
viendra 


Ct> 


Ml  Y/ 

: Imr *' 


Si  la  vitesse  v est  imprimée  seulement  à une  partie 
des  points  du  système,  et  qu’on  ne  communique  di- 
rectement aucune  vitesse  à l’autre  partie,  on  aura  de 
même 


a> 


- ***/  . 
Ime*  ’ 


p étant  la  somme  des  masses  qui  ont  reçu  la  vitesse 
v,  et  y la  distante  du  centre  de  gravité  de  cette 
partie  du  système  au  plan  mené  par  l’axe  fixe,  pa- 
rallèlement à la  direction  de  v. 

386.  Supposons  actuellement  que  le  système  des 
points  m,  m\  m",  etc.,  soit  un  corps  solide;  il  suf- 
fira alors  de  changer,  dans  les  formules  précédentes, 
la  masse  m d’un  point  quelconque  dans  l’élément 
différentiel  de  la  masse  du  corps , que  nous  repré- 


Digitized  by  Google 


# 


DYNAMIQUE  / SECONDE  PARTIE.  81 

«enterons  par  dm , et  la  somme  2 en  une  inté- 
grale. La  quantité  2/nr*  deviendra  donc  l’intégrale 
f r*dm,  étemlue  à la  masse  entière  du  corps , et  elle 
exprimera  son  moment  d’inertie  par  rapport  à l’axe 
de  rotation;  par  conséquent,  la  dernière  formule  sc 
changera  en  celle-ci  : 

v-.âfc  <■).  y: 

Cette  formule  se  rapportera  au  cas  d’un  corps  solide 
retenu  par  un  axe  fixe,  et  frappé  par  un  autre  corps  qui 
s'attache  au  premier,  de  sorte  que  ces  deux  corps  n’en 
forment  plus  qu’un  seul , tournarft  autourde  l’axe  fixe 
avec  la  vitesse  angulaire  ta.  La  masse  du  corps  cho- 
quant est/*,  sa  vitesse  avant  le  choc,  quiétaitcommune 
à tous  ses  points  et  perpendiculaire  à la  direction  de 
l’axe  fixe,  est  u,  et  f exprime  la  distance  de  son 
centre  de  gravité  à un  plan  parallèle  à cette  vitesse  et 
passant  par  1-axe  de  rotation.  L’intégrale  fr*dm  devra 
s’étendre  aux  deux  masses  réunies  auprès  le  choc;  Si 
le  corps  choquant  ne  restait  paé  attaché  à l’antre 
après  le  choc , la  détermination  de  la  vitesse  angu- 
laire dp  celuirci  serait  un  problème  différent , dont 
nous  nous  occuperons  dans  un  autre  chapitre. 

Quand  le  corps  retenu  par  un  axe  fixe  sera  choqué 
simultanément  par  plusieurs  masses  ti , etc. , 

animées  de  vitesses  v,  v' , v",  etc.,  perpendiculaires 
à la  direction  de  l’axe,  qui  se  réuniront  à ce  corps 
après  le  choc,  on  aura,  pour  la  vitesse  angulaire 
qui  sera  produite , ‘ 


co 


hvf  + ~1~  “ -4-  etc.  _ 

/ r‘dm  > 
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f intégrale  s’étendant  à la  masse  totale,  et  f,  ■/', 
f",  e te.,  désignant  les  distances  des  centres  de  gra- 
vité de  /tt,  /&',  jx",  etc.,  à des  plans  mefts  par  l'axe 
de  rotation,  parallèlement  aüx  vitesses  v,  v’ , v",  etc. 
Ayant  pris  avec  le  signe  «+*  le  premier  tèrme  du 
numérateur  de  cette  formule,  on  prendra  les  au-  1 
très  termes  avec  le  -signe  -f-  oü  avec  le  signe  — , 
selon  que  les  percussions  correspondantes  tendront 
à faire  tourner  dans  le  sens  de  celle  qui  répond  au 
premier  terme,  ou  dans  le  sens  opposé;  et  selon 
que  la  valeur  de  a se  trouvéra  positive  ou  néga- 
tive, la  rotation  aura  lieu  dans  le  sens  de  cette  force 
ou  en  sens  contraire.  Quand  ou  aura  a ===  o , le 
, système  restera  en  repos,  et  toutes  les  percussions 
se  feront  équilibre.  Au  lieu  d’être  simultanées , si 
elles  sont  successives,  la  valeur  de  tu,  après  tous 
lès  chocs , sera  encore  donnée  par  la  formule  précé- 
dente; car  après  un  premier  choc  le  mouvement  est 
le  même  à chaque  instant,  que  si  ce  choc  avait  lieu 
actuellement  ; par  conséquent , on  peut  supposer 
qu’il  ait  lieu  à l’instant  du  second  choc,  pour  déter-  . 
miner  la  vitesse  angulaire  après  la  seconde  percus- 
sion; et  ainsi  de  suite. 

, 587.  Lorsque  le  mouvement  de  rotation  com- 
mence autour  d’un  axe  fixe , cette  droite  éprouve  des 
percussions  qu’il  est  important  de  déterminer;  elle6 
sont  dues  aux  quantités  de  mouvement  perdues,  » 
cette  époque , par  les  différons  points  du  mobile,  qui 
se  font  équilibre  au  moyen  de  Faxe  fixe,  et  doivent, 
conséquemment,  se  réduire  à des  percussions  dont 
les  directions  rencontrent  cet  axe,  ou  lui  sont  pa- 
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rallèles.  Les  percussions  parallèles  se  déterminent 
immédiatement;  ce  sont  les  composantes,  suivant 
cette  direction,  des  quantités  de  mouvement  qui 
ont  été  imprimées  au  mobile  : noùs  en  ferons  abs- 
traction , comme  dans  le  n°  385  ; et  nous  suppo- 
serons que  le  mouvement  de  rotation  soit  celui 
qui  a.  été  produit,  par  un  choc  perpendiculaire  à la 
direction  de  l’axe  fixe,  et  auquel  répond  la  for- 
mule ( 1 ). 

Prenons  le  point  P pour  le  centre  de  gravité  de  /u, 
et  la  droite  PA  pour  la  direction  de  sa  vitesse  avant 
le  choc,  de  manière  que  f soit  la  distance  OF  de  cette 
droite  à l’axe  Oz.  Dans  le  plan  perpendiculaire  à cet 
axe  fixe,  et  comprenant  la  droite  PA,  menons  par  le 
point  0 de  cet  axe  deux  autres  axes  rectangulaires 
Ox  ebOjt  Soient  x , y,'z,  les  trois  coordonnées  de 
dm>  rapportées  aux  axes  Ox,  Oy,  Oz  ; la  vitesse  rat 
de  ce  point  matériel  étantperpcndiculaire  au  rayon  r 
et  parallèle  au  plan  des  x et  y , il  ést  aisé  de  voir 
que  les  cosinus  des. angles  qu’elle  fait  avec  ces  trois 

axes  sont^  — , - et  zéro  , en  supposant  que  la  ro- 

tation ait  lieu  dans  le  sens  indiqué  par  la  flèche  s ; 
par  conséquent,  elle  se  décomposera  en  deux  vitesses 
— y an  et  xa> , parallèles  aux  axes  Ox  et  Oy.  Les  com- 
posantes des  quantités  de  mouvement  de  tous  les 
points  du  corps  suivant  ces  directions , seront  donc 

— ufydrn  et  a>fxdm,  ou  , ce  qui  est  la  même  chose , 

— aMy,  et  »Mx, , en  désignant  toujours  par  M -la 
masse  entière  après  le  choc,  et  représentant  par  xt  et 
y les  valeurs  de  x et  y qui  ré ponant  à son  centre 


• V • 


24  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE, 

de  gravité.  Les  sommes  des  momens  de  toutes  ces 
quantités  de  mouvement,  par  rapport  au  plan  des  x 
et  y , seront  — œfyzdm  et  afxzdm;  elles  devront 
être  égales  (n°  54)  aux  momens  des  forces  totales 
— cofydm  et  afxdm,  par  rapport  au  même  plan, 
cest-à-dire,  à - — oÆyf  et  coMxy",  en  appelant  z' 
et  z"  les  distances  de  ces  deux  forces  à ce  plan  ; on 
aura  donc 

Myz'  = fyzdm , fxzdm  , (2) 

pour  déterminer  ces  deux  quantités  z'  et  z",  positives 
ou  négatives.  , , , -, 

Cela  posé,  les  quantités  de  mouvement  perdues 
par  tous  les  points  de  la  masse  M,  et  qui  se  font  équi- 
libre au  moyen  de  l’axe  fixe,  pourront  être  rempla- 
cées par  une  force  a>Myl , parallèle  à l’axe  cks  <aj,et  si- 
tuée à la  distance  z'  du  plan  des  x et  y,  par  une 
force  — a Mj?  , parallèle  à l’axe  des  y et  située  à 
la  distance  z"  de  ce  plan,  et  par  la  force  /xv , à la- 
quelle on  conserve  sa  direction,  du  point  P vers  le 
point  A.  Ces  trois  forces  se  réduiront  au  moins  à 
deux  , qui  rencontreront  l’axe  fixe,  et  exprime- 
ront les  percussions  qu’il  éprouve,  perpendiculai- 
rement à sa  longueur.  Quand  elles  se  réduiront  à 
une  seule , l’axe  éprouvera  une  percussion  unique,  et 
il  suffira  que  le  point  où  il  sera  rencontré  par  cette 
force  soit  supposé  fixe , pour  que  cet  axe  puisse  ré- 
sister. _■  , 

388.  Si  la  droite  Oz  est  un  des  trois  axes  prin- 
cipaux de  M,  qui  se  coupent  au  point  0,  ou  aura 

fxzdt0—  c‘ , fyzdm  = o.' 
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Les  distances  z*  et  z"  seront  donc  nulles;  et  les 
forces  oMy,  et  — oM.r  , ainsi  que  la  force  (xv , 
étant  toutes  trois  comprises  dans  le  plan  des  x et  y, 
la  percussion  unique , à laquelle  elles  se  réduiront , 
passera  par  le  point  0.  Pour  en  déterminer  la  gran- 
deur et  la  direction,  soient  R cette  force,  a et  b les 
angles  qu’elle  fait  avec  les  axes  Ox  et  Oy , a et  £ les 
angles  que  fait  la  droite  PA  avec  des  parallèles  à ces 
axes,  menées  par  le  point  P ; nous  aurons 

R cos  a = fj.v  cos  a 4- 
R cos  b — fxv  cos  6 — coMxt  ; 

et  comme  la  valeur  de  co  est  donnée  par  la  for- 
mule (i),  et  que  les  coordonnées  x,  et  yt  du  centre 
de  gravité  de  M sont  aussi  connues,  il  n’y  aura  rien 
d’inconnu  dans  ces  valeurs  des  deux  composantes 
de  la  force  R. 

Puisque  cette  résultante  doit  passer  par  le  point 
0,  il  faudra  que  la  somme  des  momens  de  Se^  trois 
composantes , par  rapport  à ce  point , soit  égale  à 
zéro.  Or,  en  désignant  par  y'  et  x'  les  distances  aux 
axes  Ox  et  Oy^des  forces  cÆyt  et cÆxtJ  paral- 

lèles a ces  droites , et  ayant  égard  au  sens  dans  le- 
quel ces  deux  forces  et  la  percussion  fxv  tendront 
à faire  tourner  atitour  du  point  0 , oh  en  con- 
clura 

»My ly'  -{-  a Mæ(x'  — (xyf  = o ; 

■ • . •'  , _ » 

y étant  toujours  la  perpendiculaire  OF  abaissée  du’ 

point  M sur  la  droite  PA.  C’est >>  en  çffet,  ce  qu’il 
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est  aisé  de  vérifier;  car  eu  considérant  les  moment 
par  rapport  aux  plans  des  x et  z et  des  y et  z , de 
toutes  le6  quantités  de  mouvement  parallèles  à ces 
plans , dont  les  sommes  sont  -r-  roMjr,  et  aMxf , 
on  aura  4 < : ■ 


My^'  = fy'drn , — fx'dm  ; 

et  ces  valeurs,  jointes  à celles  de  a , rendent  iden- 
tique l’équation  précédente. 

Pour  que  l’axe  fixe# n’éprouve  aucune  percussion , 
il  est  aisé  de  voir  qu’il  faut  d’abord  que  les  dis- 
tancés z'  et  z"  soient  nulle  s ; en  vertu  des  équa- 
tions ( 2 ) , cela  ne  peut  donc  arriver  que  quand  la 
droite  O z est  un  des  axes  principaux  qui  se  coupent 
au  point  O,  ainsi  que  nous  venons  de  le  supposer. 
Cette  condition  remplie,  il  faut,  en  outre,  que  la 
force  R soit  nulle  ; ce  qui  exige  qu’on  ait 


(j.v  cos  « = — ■ cÆyt , jxv  cos  £ — a)Mxt 


On  en  déduit 

■*  , 


X COS‘  et 


y,  cos 1 


-f*  i-  = o j 


équation  qui  exprime  que  la  droite  PA  doit  être 
perpendiculaire  au  plan  passant  par  l’axe  fixé  et  pat* 
le  centre  de  gravité  de  M.  De  plus,  en  désignant 
par  rt  la  distance  de  ce  point  à cet  axe,  les  équa- 
tions précédentes  donneront 


fjfv*  — <u*M*  (jXf  +jr/)  = ; 

' • 4 

et  si  l’on  met  pour  o sa  valeur  fournie  par  la  for- 


\ 
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mule  (i),  on  en  conclura  . t ■ , \ 

t Jr'dm 

J ~~  M r ' 

Ainsi,  quand  un  corps  solido , retmiiQpar  un  axe 
fixe  , est  frappé  par  un  second  corps  dont  la  masse 
demeure  attachée  à celle  du  premier,  il  faut,  pour 
qu’il  n’y  ait  aucune  percussion  sur  l’axe  fixe,  i8.  que 
le  eboe  soit  dirigé  dans  le  plan  de  deux  droites  qui 
font,  avec  l’axe  fixe,  un  système  rectangulaire  d’axes 
principaux  du  corps  formé  des  deux  masses  réunies; 
2°.  que  sa  direction  soit  perpendiculaire  au  plan  du 
centre  de  gravité  de  ce  corps  et  de  l’axe  fixe;  3°.  que 
cette  direction  PA  rencontre  ce  plan  en  un  point 
dont  la  distance  f à l’axe  de  relation  est  donnée  par 
la  foi-mule  précédente.  Ce  point  est  ce  qu’on  appelle 
le  centre  de  percussion.  % . . 

389.  Pendant  qu’un  corps  solide  tourne  autour 
d’un  axe  fixe,  les  forces  centrifuges  de  ses  difFérens 
points  exercent  sur  cet  axe  des  pressions  que  «nous 
allons  déterminer,  et  qui  sont  les  seules  qui  dtent 
lieu  dans  le  mouvement  uniforme  où  les  points  du 
mobile  ne  sont  sollicités  par  aucûne  force  motrice. 

En  conservant  les  notations  précédentes,  on  aura 
rcj*dm  (n8  169)  pour  la  force  centrifuge  de  l’élément 
dm,  dont  la  vitesse  est  ra,  et  qui  décrit  un  cercle  du 
rayon  >•;  et  comme  cette  force  est  dirigée  suivant  le 
prolongement  de  r,  les  cosinus  des  angles  qu’elle  fait 

avec  les  axes  des  x,  y , z,  seront  -,  - et  zéro.  Si 

donc  ori  la  transporte  au  point  où  sa  direction  ren-* 
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contre  l’axe  0 z , elle  pourra  être  remplacée  par  deux 
forces  comprises  dans  les  plans  jcOz  et  yOz,  parallèles 
aux  a.xes  Ox  et  O y,  et  égales  à xa'dm  et  y a' dm.  La 
même  chose  ^aut  lieu  pour  tous  les  élémens  du 
mobile , oi^en  conclut  que  l’axe  Oz  Sera  tiré , sui- 
vant ces  directions , par  des  forces  qui  auront  pour- 
valeurs  a'fxdm  et  a'fydm,  ou,  ce  qui  est  la  même 
chose,  «‘Mr,  et  a% Myt-,  d’après  les  notations  pré- 
cédentes. On  voit  aussi  que  les  distances  z'  et  z"  dé 
ces  deux  pressions  totales , au  plan  des  x et  y,  se- 
ront données  par  les  équations 

M.xz'  = fxzdm , M/(z"  — fyzdrn , (3) 

inverses  des  équations  (2)  relatives  aux  percussions. 

Lorsqu’on  aura  z'  — z",  les  deux  pressions  &*Mt( 
et  &)aM yt , seront  appliquées  en  un  même  point  de 
l’axe  Oz;  elles  se  réduiront  à une  seule  forée  perpen- 
diculaire à cette  droite,  dirigée  dans  le  plan  qui  com- 
prend le  centre  de  gravité  du  mobile,  et  dont 
sera  la  valeur  j r,  étant  la  distance  de  ce  centre  à l’axe 
fixe» 

Ce  cas  aura  lieu  toutes  les  fois  que  Oz  sera  un  des 
trois  àxes  principaux  qui  se  coupeiit  au  point  0.  Dans 
ce  cas,  les  seconds  membres  des* équations  (3}  seront 
nuis,  et  l’on  aura  z' = o et  z"  = o.  La  pression 
unique  que  l’axe  éprouvera  pendant  le  mouvement 
de  rotation  passera  donc  par  le  point  0 ; en  sorte 
qu’il  suffira  que  ce  point  soit  fixe,  pour  que  cette 
pression  soit  détrpite,  et  que  l'axe  demeure  immo- 
bile. Quel  que  soit  -le  point  fixe  0 appartenant  à un 
corps  solide,  ou  lié  invariablement  à ce  corps,  il  y a 
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donc  toujours  trois  droites  rectangulaires,  passant  par 
ce  point,  autour  desquelles  le  corps  peut  tourner, 
sans  que  ces  axes  de  rotation  se  déplacent,  et  comme 
s’ils  étaient  entièrement  fixes. 

Telle  est  la  propriété  relative  au  mouvement  uni- 
forme de  rotation , dont  jouissent  les  droites  que 
nous  avons  nommées  axes  principaux.  Elle  leur  ap- 
partmnfc  exclusivement  ; car  si  le  corps  tourne  autour 
d’une  droite  Oz,  qui  ne  soit  pas  un  des  trois  axes 
principaux  relatifs  au  point  fi*e  0 , les  deux  pres- 
sions «’lVls^  et  seront,  en  général,  irréducti- 

bles à une  seule,  ou  bien , si  elles  se  réduisent  à une 
seule,  à cause  de  z'  = z",  cette  pression  unique  pas- 
sera par  un  point  différent  de  0;  par  conséquent , il 
faudra  qu’un  second  point,  où  l’axe  entier,  soit  sup- 
posé fixe,  pour  que  les  pressions  dues  aux  forces 
centrifuges  soient  détruites,  et  que  l’axe  de  rotation 
ne  soit  pas  déplacé  pendant  le  mouvement. 

Quand  un  corps  retenu  par  un  point  fixe  0,  et  qui 
n’est  soumis  à aucune  force  motrice,  aura  commencé 
à tourner  autour  d’un  des  trois  axes  qui  se  coupent 
eu  ce  point,  le  mouvement  continuera  indéfiniment 
autour  de  cette  droite.  Cela  aura  lieu , par  exemple , 
si  le  mobile  est  mis  en  mouvement  par  un  choc  di- 
rigé dans  le  plan  des  deux  autres  axes  principaux  re- 
latifs à ce  point  0,  puisqu’alors , d’après  le  numéro 
précédent,  les  percussions  qu’éprouvera  l’axe,  dans 
le  premier  moment,  se  réduiront  à uné  seule  qui 
passera  parce  point  fixe,  et  sera*détruite  par  sa  ré-? 
sistance.  Si  0 est  un  des  points  particuliers  pour  les- 
quels tous  les  momeus  d’inertie  sont  égaux,  l’axe  au- 
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tour  duquel  le  corps  commencera  à tourner  sera 
nécessairement  un  axe  principal  ; et , de  quelque  ma- 
nière que  le  corps  soit  mis  en  mouvement  autour  dé 
ce  point  fixe,  l’axe  de  rotation  demeurera  immobile. 
Ainsi,  un  ellipsoïde  de  révolution,  ou  un  parallélé- 
pipède, retenu  par  un  des  points  dont  nous  avons 
déterminé  précédemment  la  position  (n°  583),  tour- 
nera toujours  autour  d’un  axe  immobile.  IHei^sera 
de  même  à l’égard  d’une  sphère  dont  le  centre  est 
fixe,  ou  d’un  cube  retenu  par  le  point  situé  à l’inter- 
section de  ses  trois  diagonales  • et  de  plus*,  dans  ces 
deux  derniers  cas,  le  point  fixe  étant  le  centre  dé  gra- 
vité, l’axe  de  rotation  demeurera  encore  immobile , 
quoique  lè  corps  soit  pesant.  Dans  le  cas  général , les 
forçes  motrices  qui  agiront  sur  le  mobile,  produi- 
ront , comme  les  forces  centrifuges,  des  pressions  sur 
l’axe  de  rotation,  qui  contribueront  à le  déplacer, 
quand  elles  ne  se  réduiront  pas  à une  seule  force  pas- 
sant par  le  point  fixe. 

3go.  Si  la  droite  Os  est  un  des  trois  axes  princi- 
paux qui  se  coupent  au  centre  de  gravité  G du  corps 
que  l’on  considère,  elle  sera  encore  un  des  trois  axes 
principaux  de  ce  même  corps  au  point  quelconque  O 
de  sa  direction.  En  effet,  soit  y la  distance  OG  de  ce 
centre  au  point  0.  Sans  changer  la  direction  précé- 
dente des  coordonnées  x , y , z,  transportons  leur 
origine  au  point  G ; celles  de  l’élément  quelconque 
dm  deviendront  x,  jr^z  — y;  et,  d’après  la  définition 
des  axes  principaux*  on  aura  , 

fcc (z  — y) dm  = fxzdm  — y fxdm  = o , 

• ■ fy  (z  — y)d,n  =fyzdm  — yfjrdm  — o. 
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De  plus,  le  point  G étant  sur  Taxe  de*s  z,  on  a 
fxdm  = o et  fydm  = o;  il  en  résulte  donc 
f xzdm  = o et  fjzdni  = o ; d’où  l’on  conclut  que 
Oz  est  un  des  trois  axes  principaux  qui  se  coupent 
au  point  0. 

On  déterminera  la  direction  des  deux  autres  axes 
principaux  dans  le  plan  des  x et  y,  par  la  transfor- 
mation des  coordonnées.  Soient  x'  et  y'  celles  de  dm 
par  rapport  à ces  deux  autres  axes  ; il  faudra  qu’on 
ait 

f x'y'dm  = o , fx'zdm  = o , Jy'zdrn  — o ; 

mais  si  l’on  appelle  ô l’angle  compris  entre  l’axe  des 
x'et  celui  des  x,  on  aura 

x'  — x cos  Ô — j y sin  0 ,*  *y' =x  sin  0 -j-^cos  0.; 

or,  en  substituant  ces  valeurs  dans  les  équations  pré- 
cédentes, les  deux  dernières  disparaissent  à cause  de 
fxzdm  = o et  fyzdm  = o ; la  première  devient 

(cos*  ô — sin*  9)  fxjrdm  -J-  sin  9 cos  fl  ( fx'dm  — fjr'dm)  = o ( 

et  l’on  en  tirera  la  valeur  de  0.  Les  intégrales  que 
cette  équation  renferme  pourront  changfr  de  valeur 
avec  la  position  du  point  O;  en  sorte  que  le  long 
de  l’axe  Oz , les  deux  autres  axes  principaux  ne  se- 
ront pas,  en  général,  parallèles  à eux-mêmes. 

Les  quatre  équations 

t.  • f . 

fxdm  = o , fxzdm  = o,  fydm  — o,  fyzdm  — o, 

ayant  lieu  en  même  temps , il  suit  des  deux  pre- 
mières que  les  pressions  parallèles  et  comprises  dans 
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le  plan  de£  x et  z,  qui  proviennent  des  forces  cen- 
trifuges , se  réduisent  à deux  forces  égalés  et  di- 
rectement opposées;  et  en  vertu  des  deux  dernières 
‘équations,  la  même  chose  a lieu  à l’égard  des  com- 
posantes comprises  dans  le  plan  des  jr  et  z.  Par 
conséquent,  lorsqu’un  corps  toiirne  autour  de  l’un 
des  trois  axes  principaux  qui  se  coupent  à son  centre 
de  gravité , les  forces  centrifuges  de  tous  ses  points 
ne  produisent  aucune  pression  sur  l’axe  de  rotation; 
et  si  le  mouvement  a commencé  autour  d’un  tel 
axe,  il  continuera  indéfiniment,  sans  que  cette  droite 
ait  aucun  point  fixe,  en  supposant  toujours  qu’au- 
cune force  motrice  n’agit  sur  le  mobile. 

Ce  résultat  est  évident  dans  le  cas  d’un  ellipsoïde 
tournant  autour  d’un  d^*#ses  trois  axes  de  figure; 
car  tout  étant  symétrique  autour  de  chacune  de  ces 
droites,  il  n’y  aurait  pas  de  raison  pour  qu’elle 
éprouvât  une  pression  dans  un  sens  plutôt  que  dans 
le  seus  opposé. 

§ II.  Mouvement  de  rotation  varié. 

- . . * • . * * ’ * i . ' . > / 

091 . Soif  toujours  dm  un  élément  quelconque  de 
la  masse  du  mobile,  tournant  autour  de  l’axë  fixe 
0 z ( fig.  5 ).  Par  un  point  0 , pris  arbitrairement 
sur  cette  droite , menons  deux  autres  axes  fixes  Oa: 
et  Oy,  perpendiculaires  entre  eux  et  à l’axe  O2;  et 
au  bout  du  temps  quelconque  t , désignons  par  x, 
y,  z,  les  trois  coordonnées  de  dm,  rapportées  à ces 
axes  Ox  , Oy , 0 z.  Au  même  instaut , les  compo- 
santes de  la  vitesse,  parallèles  à ces  droites,  seront 
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ST’  T ’ li'  <llie^es  <ïue  soient  les  forces  fipplî-- 

quées  à 1 élément  dm,  je  les  décompose  parallèle- 
ment à ces  mêmes  axes;  et,  au  bout  du  temps  t , 
je  désigne  par  X,  Y,  Z,  les  composantes  suivant 
les  jc  ,0,  z,  positives,  de  la  force  accélératrice  don- 
née qui  agit  sur  ce  point  matériel.  Si  ce  point  était 

libre , les  composantes  ^ ^ ^ , de  la  vitesse , 

augmenteraient  de  Xdt , Y dt,  Z dt,  pendant  l’ins- 
tant dt  (n°  147)  » mais  ces  fonctions  du  temps  aug- 
mentent réellement  de  leurs  différentiel W d — 

dt  * 

, dr  , dt  - , . , ’• 

n'dt’  d"Tti  Par.  conséquent,  les  vitesses  perdues 

pendant  l’instant  dt,  suivant  les  directions  des  coor- 


données , sont 


Xdt 


dx 

’Tt 


dz 


En  les  multipliait  par  dm,  et  divisant  par  dt , on 


îura 


(x-  $)*■»  (Y  - £)<*■•  (*  - 

pour  les  composantes  de  la  force  perdue  par  l’élé- 
ment dm,  pendant  cet  instant  dt,  à raison  de  sa  liai- 
son avec  les  autres  points  du  corps  et  avec  l’axe  de 
rotation.  Donc,  en  verlu  du  principe  du  n°  35o,  l’é- 
quilibre devra  avoir  lieu  autour  de  cet  axe  fixe, 
entre  de  semblables  forces  appliquées  à tous  les  points 
du  mobile.  * 

Pour  former  l’équation  de  cet  équilibre,  il  suffira 
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«le  mettre  les  deux  premières  des  trois  forces  précé- 
dentes à la  place  de  P cos  a et  P cos  € , dans  le  pre- 
mier terme  de  l’équation  (5)  du  n°  26b,  et  d’égaler 
ensuite  à zéro  la  somme  des  valeurs  de  cette  quan- 
tité,  pour  tous  les  points  du  corps , laquelle  somme 
sera  une  intégrale  étendue  à la  masse  entfcve.  En 
faisant  passer  les  différentielles  dans  le  premier  mem- 
bre et  les  forces  données  dans  le  second,  nous  aurons, 

de  cette  manière , 

« - 

(1) 

pour  l’Aiation  demandée , qui  sera  celle  du  mouve- 
ment de  rotation  autour  de  l’ajce  des  z. 

3ga.  Soit  co  la  vitesse  angulaire  au  bout  dû  temps  t ; 
et  supposons  que  l’on  considère  cette  quantité  comme 
positive  ou  comme  négative,  selon  que  le  mouve- 
ment de  rotation  aura  lieu  dans  le  seus  indiqué  par 
la  flèche  s , ou  dans  le  sens  opposé.  Soit  aussi  r le 
rayon  du  cercle  que  décrit  dm,  ou  la  perpendiculaire 
abaissée  de  ce  point  sur  l’axe  Oz;  sa  vitesse  absolue 
sera  ra , et  l’on  aura 

* dx  dr 

Tt d7-xco> 

• • * , , ' • 1 

pour  les  valeurs  de  ces  deux  composantes.  En  effet,  si 
P est  la  projection  de  dm  sur  le  plan  desxety,  et  qu’on 
tire  le  rayon  OP  et  la  perpendiculaire  QPP'  à OP,  la- 
quelle coupe  en  Q et  Q'  les  axes  O#  et  Oy,  on  aura 

.QP  = r,  cosxQP  = — ■£,  cosjrQ'P' = * ; 
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et  comme  la  vitesse  rro  sera  parallèle  à la  droite 
QPP',  ce  sera  par  ces  cosinus  qu’il  faudra  la  mul- 
tiplier, pour  avoir  les  valeurs  de  ses  composantes 


dx  . dy 
-J-  et  -y- . 
dl  dt 


En  observant  que  xl  -f-  y%  — 
ces  valeurs 


r’,  on  déduit  de 


xcly  — ydx  ■=  r*codt.  (2)  • 

Je  différentie  par  rapport  à t;  à cause  que  le  rayon  r 
est  constant , on  a 

1 ' .»■ 

• ' % » 

xd*y  — yd*x  — r*dcodt  ; 


et  dco  étant  une  quantité  commune  à tous  les  points 
du  corps,  qui  doit  être  regardée  comme  constante 
dans  l’intégration  relative  à dm,  lequation  (1)  de- 
vient 

— fr^din  = f(x Y — yX)  dm  ; (3> 

ce  qui  fera  connaître  la  valeur  de  dco,  correspondante 
à une  position  donnée  du  mobile. 

Si  l’on  décompose  la  force  accélératrice  qui  agit 
sur  dm  en  deux  autres,  l’une  parallèle  «à  l’axe  Oa-, 
et  l’autre  comprise  dans  un  plan  perpendiculaire  à 
cette  droite , on  pourra  faire  abstraction  de  la  pre- 
mière, qui  ne  peut  contribuer  au  mouvement  de  ro- 
tation; la  seconde  , que  j’appellerai  <p,  sera  la  résul- 
tante de  X et  Y.  Je  projette  les  trois  forces  X , Y,  <p  , 
sur  le  plan  des  x et  y;  je  suppose  que  PC  soit  la 
direction.de  c p ainsi  projetée;  et  j’appelle  h la  per- 
pendiculaire OII  abaissée  du  pointO  sur  l’Cou  br  flbn 
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prolongement.  En  considérant  les  momens  par  rap- 
port au  point  0 , on  aura  ( n“  46  ) 

xY  — jrX  = rfc  h(p  , 

selon  que  la  force  <p  tendra  à faire  tourner  dans  le 
sens  de  la  flèche  s,  ou  dans  le  sens  oppose.  J’appelle 
aussi  <P  l’angle  Q'PC  que  fait  la  droite  PC  avec  la 
perpendiculaire  PQ'  au  rayon  OP,  menée  dans  le 
s’eifc  indiqué  par  A flèche  s.  Cet  angle  sera  aigu  ou 
Obtus,  selon  qu’on  devra  prendre  le  signe  supérieur 
ou.  le  signe  inférieur  dans  l’équation  précédente  ; «à 
cause  de  0P  = r,  on  aura  donc  toujours 

rib  h = r cos  «P  ; • 

et,  au  moyen  de  ces  valeurs,  l’équation  (3)  de- 
viendra • ' 1 

^ fr'dm  — f r<p  cos  £ dm. 

' ■ > 

Or,  si  les  forces  données  n’agissent  sur  le  mobile  que 
pendant  un  temps  très  court;  qu’elles  soient  néan- 
moins capables  de  produire,  pendant  cet  intervalle 
de  temps , des  vitesses  données  qui  ne  soient  pas  très 
petites  ; et  que  pendant  ce  même  temps  les  directions 
de  ces  forces , non  plus  que  les  positions  des  points 
du  mobile,  ne  changent  pas  sensiblement,  on  aura, 
en  intégrant  par  rapport  à t les  deux  membres  de 
cette  équation , 

cjfr*dm  =:  fiv  cos  <P  dm  ; 

v étant  l’intégrale  fpdt  pendant  la  durée  de  l’action 
dés  forces,  c’est-à-dire,  la  vitesse  que  la  percussion 
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exercée  sur  dm  imprimerait  à ce  point  matériel ,. s’il 
était  entièrement  libre.  Cette  équation  est  celle  du 
mouvement  uniforme  de  rotation,  et  l’on  en  dé- 
duira, sans  difficulté,  les  formules  du  n°  386- 

Dans  le  mouvement  varié,  l’équation  (5)  se  change 
en  une  équation  différentielle  du  second  ordre , de 
laquelle  dépend  la  position  dii  mobile  à chaque  ins- 
tant, et  sa  vitesse  en  fonction  du  temps,  ainsi  qu’on 
le  verra  tout  à l’heure  par  un  exemple;  mais  aupara- 
vant il  convient  de  déterminer  les  pressions  que  l’axe 
de  rotation  éprouve  pendant  la  durée  du  mou- 
vement. 

• 

3p3.  Je  considérerai  seulement  les  pressions  per- 
pendiculaires à cet  axe  Oz,  qui  sont  dues  aux  compo- 
santes parallèles  aux  axes  (fret  0 y,  des  forces  perdues 
par  tous  les  points  du  mobile , dont  les  résultantes 
devront  couper  l’axe  fixe. 

En  appelant  U et  V les  sommes  de  toutes  ces  forces, 
on  aura,  d’après  le  n°  Sgi, 


u=/(x -$)<«.  v=/(ï-û)<fai, 

. . - * 

et  si  l’on  désigne  par  u et  v les  distances  des  forces 
totales  ü et-V  au  plan  des  oc  et  y , on  aura 

apjssi  ( n®  5/f) 

u~?/(x-  £)**».  v,=/( Y- 


îEn  vertu  des  valeurs  précédentes  de  —et  — , 

dx  fit 


on  a 
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d*x  du  dr 

-dc=--rdï~ai 

dx 


du 

-'ldi-'™’ 

du 


d‘j  du  --  , 

dt%  dl  1 dt  * dt  J 

doi  , • ‘ 

J éliminé  j-  au  tnoyen  de  l’équation  (3);  je  désigne. 
• * , • » 
par  xt  et  yf  les  valeurs  de  x et  y qui  répondent  au 

centre  de  gravité  du  mobile,  et  par  M sa  masse,  de 
sorte  qu’on  ait 

fxdm  — M.r/ , fyàm  = ; . 

• • _•  d*x 

en  substituant  ensuite  les  valeurs  de  et 

les  formules  précédentes,  elles  deviennent 
U = Mxy  + JTUm+  , 

V - M W + rtdm 

U«  = co'fxzdm  -f-  J zXdm 


dans 


Jr*dm 

■y -y 

fr'dni 
fyzdm . J\x Y — jrX)dm 


Xv  = a* fyzdm  -f-  JzXdm  — 


fr*dm  . * 

fxzdm  .f(x  Y — jX.)dm 
Jr*dm 


Quand  la  vitesse  angulaVç  a sera  connue,  ces  équa- 
tions feront  connaître  les  pressions  U et  V parallèles 
aux  axes  Ox  et  0 y,  que  l’axe  Oz  aura  à supporter, 
et  les  distances  u et  v comprises  entre  le  point  0 et 
les  points  d’application  de  U et  V sur  cet  axe.  Lors- 
que les  forces  X et  Y sont  nulles,  ces  résultats  coïn- 
cident avec  ceux  du  n°  58g.  Quand  la  droite  0 z passe 
par  le  centre  de  gravité  du  mobile,  on  a ary  = o et 
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jri=zo,  et,  conséquemment,  , , 

U = fXdm,  V = fYdtn; 

en  sorte  que  la  charge  totale  de  l’axe  fixe  est  la  même 
que  dans  l’état  d’équilibre  ; mais  elle  est,  en  général, 
autrement  distribuée.  Si  l’axe  fixe  est,  en  outre,  un 
des  axes  principaux  qui  se  coupent  au  centre  de  gra- 
vité, ou  a aussi  fxzdm  ±=  o et  Jjzdtn  = o ; il  en  ré- 
sulte 

U«  = fzHdm,  Vc  = fzYdm ; 

' • V \ 

- * I ' 

et  la  charge  de  l’axe  se  trouve  partagée,  dans  l’état 
de  mouvement,  comme  dans  l’état  d’équilibre. 

594.  Appliquons  actuellement  l’équation  (3)  au 
cas  4’nn  corps  pesant,  tournant,  autour  d’un  axe 
horizontal. 

Si  l’on  désigne  par  g la  pesanteur,  et  qu’on  sup- 
pose l’axe  Qy  vertical  et  dirigé  dans  le  sens  de  cette 
force,  on  aura 


X = 


Y = 


8 


et,  à cause  de  fxdm  — lAxl}  l’équation  (3)  se  ré- 


duira 


du 


Tjfr'dm  = gMx/.  (4) 


di 


Au  bout  du  temps  t,  désignons  par  fl  l’angle  com . 
pris  entre  le  plan  mobile  qui  passe  par  le  centre  de 
gravité  du  corps  et  le  plan  fixe  des  et  z;  angle  que 
nous  regarderons  comme  positif  ou  comme  négatif , 
selon  que  le  plan  mobile  se  trouvera , relativement 
au  plan  fixe , du  côté  de  l’axe  des  x positives  ou  du 

7-- 
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côté  opposé.  Soit  a la  distance  constante  du  centre  de 
gravité  à l’axe  Os  ; on  aura 

xt  — a sin  0 ; 

et,  d’après  le  sens  de  la  vitesse  «,  positive  ou  néga- 
tive , on  aura  aussi 

. . • di 

03  ~ 7t*  • 

ce  qu’on  déduit  également  de  l’équation  (2) , appli- 
quée au  centre  de  gravité , c’èst-à-dire , airx  valeurs 
x sin  0 , y cos  0 , a,  de  x,  r.  Soit  enfin  MA1  le  * 
moment  d’inertie  du  corps  par  rapport  à un  axe 
passant  par  son  centre  de  gravité  et  parallèle  à Oz  ; 

A sera  une  ligne  de  grandeur  donnée  ; et , d’après  le 
théorème  du  n°  374 , nous  aurons  • 

fr'dm  = M (a*  -+-  A*) , 

pour  le  moment  d’inertie  par  rapport  à l’axe  de  ro- 
tation. 

Au  moyen  de  ces  valeurs  de  x,,  o,  l’équa-* 

lion  (4)  devient 

ga  sin  S * 


dt* 


a*  -+■  h*' 


En  multipliant  par  2 dû,  et  intégrant,  on  aura  donc 

\ 

db‘  aga  cos  6 ' 

IF  ~ V+  — c» 

» 

c étant  la  constante  arbitraire.  Si  l’on  suppose  qu’on 
ait , à l’origine  du  mouvement , 

5 = - a,  . 
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e = a*  — 


2ga  COS  et 


a'+k1  7 ' 

et  il  eu  résultera,  à un  instant  quelconque, 

ô’  ig a (cos  et  — cos  S)  . . 

• + a»+>  ' 


(rt* 

lîF 


Gette  équation  est  celle  du  mouvement  d’un  pen- 
dule de  forme  quelconque , tournant  autour  d’un  axe 
horizontal.  Dans  son  état  d’équilibre,  le  plan  passant 
par  son  centre  de  gravité  et  par  Taxé  fixe  est  hori- 
zontal, et  l’on  a a = o,  flssso,  ô=ro.  On  écarte 
le  çorps  de  cette  position , de  sorte  que  ces  deux  plans 
comprennent  un  angle  donné  a.  Si  on  l’abandonne 
ensuite  à lui-même,  on  aura  ûso;  si , au  con- 
traire, le  mobile  éprouve  une  percussion  à l’origine 
de  son  mouvement,  la  vitesse  initiale  fl  devra  être 
déterminée  par  les  règles  du  n°  386,  ou  donnée  d'une 
manière  quelconque;  et,  dans  tous  les  cas,  l’équa- 
tion (à)  fera  connaître  la  vitesse  angulaire  du  mobile 
à un  instant  quelconque,  d’après  la  position  de  son 
centre  de  gravité.  En  la  résolvant  par  rapport  à dt , 
et  intégrant,  on  aura  la  valeur  de  t en  fonction  de 
ou  réciproquement;  ce  qui  déterminera  la  position 
variable  de  ce  centre , et , par  conséquent , celle  du 
mobile  à chaque  instant.  , . 

395.  Si  ce  corps  pesant  se  réduit  à un  point  matériel, 
attaché  à l’axe  Oz  par  un  fil  inextensible  et  inflexible , 
dont  on  néglige  la  masse,  et  qui  soit  perpendiculaire  à 
Oz,  on  aura  le  cas  du  pendule  simple,  d’après  la  défi- 
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nftion  du  n°  179.  Eu  appelant  l sa  longueur,  on  aura 
a = l ; M sera  la  masse  du  point  matériel  ; et  le  mo- 
ment d’inertie  A**)  devra  se  réduire  au  pro- 

duit de  cette  masse  et  du  carré  de  sa  distance  l à 
l’axe  fixe.  On  aura  donc  k ==  o ; par  conséquent , 
l’équation  (a),  appliquée  à ce  cas  particulier,  de- 
viendra . * ■ f 

- gp-  ■+■  y (cos  a — cos  8)  = XI*;  [b) 

«k  , " «•  _ ‘ 

et,  en  effet,  il  est  aisé  de  vérifier  quelle  s’accorde 
avec  l’équation  (t)  du  na  180,  relative  au  mouvet 
ment  du  pendule  simple.  „ 

En  comparant  les  équations  (a)  et  ( b ),  on  voit 
que  ce  mouvement  coïncidera  avec  celui  d’un  pen- 
dule quelconque,  toutes  les  fois  que  les  coefficiens 

T et  Par  lesquels  ces  deux  équations  diffè- 

rent l’une  de  l’autre,  seront  égaux,  c’est-à-dire, 
lorsqu’on  aura 

1 = d + (c) 

S • , • . » 

C’est  donc  d’après  cette  formule  que  l’on  calculera, 
ainsi  que  nous  lavons  annoncé  dans  le  n°  179,  la 
longueur  du  pendulecsimple,  correspondant  à un 
pendule  donné;  les  deux  quantités  a et  k qu’elle 
renferme  pourront  toujours  se  déterminer  exacte- 
ment , ou  par  approximation , au  moyen  des  règles 
connues,  quand  on  connaîtra  la  forme  du  pendule 
composé.  , 

Lorsque  ce  pendule  fera  de  très  petites  oscilla- 
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lions , il  en  sera  de  même  à 1 egard  du  pendule 
simple.  Si  l’on  désigne  par  T la  durée  d’une  oscil- 
lation entière , on  aura  donc  ( n"  182) 


En  comptant , pendant  un  temps  considérable , le 
nombre  des  oscillations  du  pendule  composé,  et  di- 
visant le  temps  total  par  ce  nombre , on  aura  la 
valeur  de  T ; et  en  la  substituant , dans  cette  der- 
nière formule,  avec  la  valeur  de  l correspondante 
au  pendule  qu’on  aura  employé,  on  en  conclura > 
comme  nous  l’avons  déjà  expliqué  (n#  192),  la  me- 
sure de  la  pesanteur^g  avec  une  extrême  précision. 
Les  longueurs  du  pendule  simple  étant  entre  elles 
comme  les  carrés  des  durées  des  petites  oscillations, 
si  l’ori  appelle  A la  longueur  du  pendule  à secondes, 
et  qu’on  prenne  la  seconde  pour  unité , 011  aura 
aussi 


pour  calculer  la  valeur  de  A d’après  celles  de  / et  T. 

396.  Si  l’on  trace  dans  L’intérieur  du  pendule 
composé,  au-dessous  de  son  centre  de  gravité  et 
dans  le  plan  de  ce  centre  et  de  l’axe  de  rotation  , 
une  droite  parallèle  à cet  axe,  dont  l soit  la  distance 
à ce  même  axe,  le  mouvement  des  points  de  cette  pa- 
rallèle ne  sera  ni  accéléré  ni  retardé  par  leur  liaison 
avec  les  autres  points  du  corps.  Parmi  tous  les  points 
de  cette  droite,  on  appelle  proprement  centre  d'os- 
cillation le  point  situé  sur  la  même  perpendiculaire 
à l’axe  que  le  centre  de  gravité.  ‘ 
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Soient  ABD  (fig.  6).  la  section  du  pendule  perpen- 
diculaire à Taxe  de  rotation  et  passant  par  son  centre 
de  gravité,  G ce' centre,  et  C le  point  où  cette  section 
est  coupée  par  Taxe  ; prolongeons  la  droite  CG  jus- 
qu’en O,  de  sorte  qu’on  ait 


et,  conséquemment, 

CO  = ü + - = /.  ..  ' ‘ . 

a 

Le  point  O Sera  le  centre  d’oscillation;  et  après  avoir 
fait  osciller  le  pendule  donné  autour  de  laxe  per- 
pendiculaire à la  section  ABD  et  passant  par  le  point 
C,  si  on  le  renverse  et  qu’on  le  fasse  osciller  de  nou- 
veau autour  de  l’axe  passant  par  le  point  O et  per- 
pendiculaire à cette  même  section , le  point  C devien- 
dra le  centre  d’oscillation;  théorème  que  l’on  énonce 
ordinairement  en  disant  que  les  centres  C et  0 de 
suspension  et  d’oscillation , sont  réciproques  -l’un  de 
l’autre.  - '• 

En  effet,  dans  les  deux  cas,  le  moment  d’inertie 
MA'*  est  le  même,  puisqu’il  se  rapporte  tôujours  à 
l’axe  perpendiculaire  à ABD  et  passant  par  le  point  G; 
en  sorte  que  la  quantité  k " ne  changera  pas.  De  plus, 
soit  O'  le  point  du  prolongement  de  OG  qui  sera  le 
centre  d’oscillation,  quand  0 sera  devenu  le  centre 
de  suspension  ; en  appelant  t la  distance  00',  sa  va- 
leur se  déduira  de  la  formule  ( c ),  en  y mettant  OG  au 

lieu  de  CG,  c’est-à-dire,  — au  lieu  de  a;  on  aura 

' a * 


Digitized  by  Google 


• • • 
DYNAMIQUE,  SECONDE  PARTIE.  io5 

donc  . 

Z'  = - -f-  a = Z,  00'  = CO; 

a 7 7 


et,  conséquemment,  le. point  0'  coïncidera  avec  le 
point  C.  ' ' , 

3t)7.  La  durée  des  oscillations  très  petites,  autour 
des  deux  axes  perpendiculaires  à ABD  et  passant 
par  les  points  C et  0 , est  la  même  et  égale-  à 

•7T\J l étant  toujours  la  distance  CO.  Réciproque- 
ment , si  la  durée  des  oscillations  très  petites  est  la 
même  autour  de  deux  axes  parallèles,  dont  le  plan 
contient  le  centre  de  gravité  G , et  qui  n’en  sont  pas 
équidistans,  leur  distance  mutuelle  sera  la  longueur 
Z du  pendule  simple  qui  oscille  aussi  dans  le  même 
temps. 

En  effet,  soient  a et  a'  les  distances  inégales  du 

centre  de  gravité  à cès  deux  droites  parallèles , et , 

conséquemment,  a -f1  ci  leur  distance  mutuelle; 

soit  aussi  MA-1  le  moment  d’inertie  par  rapport  à l’axe 

parallèle  passant  par  \ê centre  de  gravité.  Puisque  la  • 

durée  des  oscillations  est  la  même  autour  des  deux 

droites , il  faudra  qu’on  ait 
* 


a 


d’où  l’on  tire 


1 ^ 

■ • 

t 

• a 

. 4 * «f.  , V 

, A» 

. 

a = -> 

U- 

>1? 
i:T;  A 


■j 

ri/.q 


donc,  en  rejetant  la  première  valeur  de  a!,  nous 
aurons 


DÎgitized  by  Google 


to6  traité  de  mécanique. 

• k*  ' f ' 

’ a + a!  = a -f- 

1 a 

Par  conséquent,  si  l’on  mesure  la  distance  a -f-  a! 
des  deux  axes  synchrones,  on  aura  la  longueur  du 
pendule  simple  qui  correspond  à la  dürée  commune 
de  leurs  oscillations. 

Ce  moyen  a été  employé  avec  succès , en  An- 
gleterre, pour  déterminer  la  longueur  du  pendule 
simple , sans  aucun  calcul  relatif  à la  forme  du  pen- 
dule composé  (*).  . 

398.  Il  y a une  infinité  d’axes  difTérens  autour 
desquels  les  petites  oscillations  d’un  même  corps 
sont  d’égale  durée. 

D’abord,  il  eçt  évident  que  la  valeur  de  l et  la 
durée  des  oscillations  seront  les  mêmes  pour  tous 
les  axes  de  suspension  parallèles  entre  eux  et  équi-, 
distans  du  centre  de  gravité , puisque , pour  tous 
ces  axes,  les  quantités  k et  -a,  comprises  dans  la 
formule  (c),  ne  varient  pas.  On  peut  aussi  changer 
la  direction  de  ces  axes  et  l^eur  distance  au  centre 
de  gravité,  sans  que  la  valeur  de  l soit  changée; 
car  si  l’on  appelle  a , C , y , les  angles  que  la  pa- 
rallèle à l’axe  de  suspension,  menée  par  le  centre 
de  gravité , fait  avec  les  trois  axes  principaux  qui 
se  coupent  en  ce  point , et  que  l’on  désigne  par  A , 
JB,  C,  les  inomens  d’inertie  relatifs  à ces  axes,  et 
par  M&*,  Comme  précédemment,  celui  qui  répond  à la 
parallèle,  on  aura,  d’après  l’équation  (c)  du  n"  3y5, 


(*)  Transactions  jiliilosophiques,  année  181B. 
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MA*  = A cos*  a -f-  B cos*  £ + C cos*  y , 


et,  par  conséquent. 


, .A  cos*  a B cos*  Q -f-  C cos1  y 

1 = a H Ma • 


Or , on  peut  évidemment  donner  à a , a , £ , y , 
une  infinité  de  valeurs  différentes,  pour  lesquelles 
cette  valeur  de  l restera  la  même. 

Si  l’on  voulait  que  cette  fonction  l fût  un  minimum 
par  rapport  aux  variables  a,  œ,  £,  y,  il  résulte  de  sa 
forme  qu’en  supposant  A la  plus  petite  des  trois  cons- 
tantes A,  B,  C,  il  faudrait  d’abord  qu’on  eût  a =.-  o, 
é^ssgo0,  ^rrsgo0,  et,  conséquemment. 


Ma’4-  A _ 
Ja  ’ ■ 


d’où  l’on  conclut , par  la  règle  ordinaire , a — 
pour  la  valeur  de  a qui  répond  au  minimum,  et 
1 = 2 y/ ~ pour  ce  minimum.  \ 


3gg.  Nous  savons  que  la  résistance  d’un  milieu 
n’influe  pas  sur  la  durée  des  petites  oscillations  du 
pendule  simple,  d’une  longueur  donnée  (n°  1 go)  ; mais 
il  faut  aussi  prouver  que  cette  force  ne  change  pas 
non  plus  la  longueur  du  pendule  simple,  dont  le 
mouvement  est  le  même  dans  l’air  que  celui  d’un 
pendule  donné,  dans  ce  même  fluide. 

Or,  pour  déterminer  ce  mouvement,  il  faut  joindre 
aux  forces  X<Ym  et  Y dm , que  renferme  le  second 
membre  de  l’équation  (3),  et  qui  agissent  sur  tous 


i 
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les  points  de  la  masse  du  mobile,  les  composantes  . 
de  la  résistance  de  l’air,  exercée  sur  les  élémens  de 
sa  surface.  Supposons  donc  que  cette  résistance  soit 
exprimée , généralement , par  la  somme  de  plusieurs 
puissances  de  la  vitesse,  et,  pour  une  vitesse  quel- 
conque v,  représentons-la , sur  l’unité  de  surface , par 

Av*  -f-  Av*  -f-  Av*  -f-  etc.  ; 

A,  A',  A",  etc.,  a,  et',  a",  etc.,  étant  des  constantes 
données.  Soit  p la  distance  d’un  point  M de  la  sur- 
face du  pendule , à Taxe  de  rotation;  sa  vitesse,  au 
bout  du  temps  t , sera  p®,  en  désignant  toujours 
par  ® la  vitesse  angulaire  à cet  instant.  Si  l’on  ap- 
pelle e l’angle  que  fait  sa  direction  avec  la  partie 
intérieure  de  la  normale  en  ce  point , on  aura  p®  cos  g 
pour  sa  composante  suivant  cette  droite;  et , d’après 
ce  qu’on  a dit  précédemment  ( n°  365  ) , c’est  cette 
composante  normale  qu’il  faudra  employer  pour  la 
vitesse  v , dans  l’expression  de  la  résistance  qui  ré- 
pond au  point  M.  En  appelant  ch  l’élément  diffé- 
. rentiel  de  la  surface,  en  ce  même  point,  et  R dr  la 
résistance  exercée  sur  cet  élément,  on  aura  donc 

R = Ap“®*cos*ê  -f-  A'pvco“'cos“  £ -f-  etc. 

‘ ' • - k . 

Je  désigne  par  pc,  et  v les  angles  que  fait  la  normale 
intérieure  au  point  M,  avec  des  parallèles  aux  axes 
des  x et  des  y,  menées  par  ce  point;  les  compo- 
santes de  la  résistance  suivant  ces  droites  seront 
RcospccSr  et  R cos  vch  ; et  si  l’on  appelle  x'  et  y'  les 
valeurs  de  x et  y qui  répondent  au  point  M,  on  aura 

x 'R  cos  vdi  — y'R  cos  ftdv  , 
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pour  la  partie  du  secoud  membre  de  l’équation  (5) , 
relative  à l’élément  da  ; par  conséquent , en  prenant 
l’intégrale  de  cette  quantité  dans  toute  la  portion  de 
la  surface  du  mobile  qui  éprouve  la  résistance  du 
milieu,  on  aura  la  quantité  qu’on  devra  ajouter  à ce 
second  membre , pour  avoir  égard  à cette  résistance. 

Je  fais,  pour  abréger, 

ir'cosv  — j' cos /a  = £, 
et  cette  quantité  aura  pour  expression  : 

Ao'ftfcos'td*  + A!  u>'tf{apa cos“  td.7  -f-  etc. 

Il  est  visible  que  Ç est  la  longueur  de  la  plus  courte 
distance  entre  l’axe  de  suspension  et  la  direction  de  la 
vitesse  pa>  du  point  M,  comprise  dans  un  plan  per- 
pendiculaire à cet  axe;  Ç ne  dépend  donc  pas  du 
temps,  non  plus  que  l’angle  e et  le  rayon  p ; par  con- 
séquent , si  l’on  fait  » 

J(facos*td7  =='>,  /’Cp*  co&*' id<r  = y ',  etc. , 

ces  intégrales  y,  y',  y" , etc.  , seront  des  constantes 
dépendantes  de  la  forme  du  corps,  et  dont  les  valeurs 
pourront  être  différentes  dans  deux  oscillations  con- 
sécutives. Pour  déterminer  leurs  limites,  on  circons- 
crira au  mobile , dans  sa  position  d’équilibre , un 
cylindre  perpendiculaire  au  plan  vertical  passant  par 
l’axe  fixe;  la  courbe  de  contact  de  ce  cylindre  avec 
la  surface  du  corps  divisera  cette  surface  en  deux 
parties,  dont  l’une  éprouvera  la  résistance  de  l’air, 
pendant  que  -le  mobile  se  mouvra  dans  un  sens  -,  et 
l’autre-,  pendant  qu’il  se  moqvra  dans  le  sens  op-  -, 
posé;  ces  intégrales  devront  donc  s’étendre  à l’une 
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de  ces  deux  parties  pour  une  oscillation  entière , et, 
à,  l’autre  partie  pour  l’oscillation  suivante;  et  quand 
ces  deux  parties  seront  différentes,  les  valeurs  de  y , 
y' , y",  etc.,  le  seront  aussi  dans  deux  oscillations 
consécutives.  Ces  valeurà  ne  changeront  pas,  dans  le 
cas  d’un  mouvement  révolutif. 

, Cela  posé,  après  avoir  ajouté  la  quantité  précé- 
dente au  second  membre  de  l'équation  (3),  ou,  ce 
qui  est  la  même  chose , après  avoir  retranché  cette 
quantité  divisée  par  le  moment  d’inertie  M(zz*  + À-*) , 
''d2ô 

de  la  valeur  de  -j?  du  n*  ^94»  nous  aurons 

' . . . - V 

d‘è  _ ga  sin  0 Ay  a h!  y *'  , 

dë~~  a' + k>  M (a*+*V*  M (a*+*7*  ® C*  ’ 

pour  l’équation  du  mouvement  d’un  pendule  quel- 
conque dans  un  milieu  résistant.  On  aura  de  même 


d‘6 

de 


— — f sinô—  Ba*  — B 
l * 


pour  l’équation  du  mouvement  du  pendule  simple 
dont  la  longueur  est  l;  B,  B',  B'',  etc.,  désignant 
des  coefficiens  constans. 

Les  vitesses  et  les  positions  initiales  des  deux  mo- 
biles étant  supposées  les  mêmes,  si  l’on  veut  que 
leurs  mouvemens  le  soient  aussi , il  suffira  et  il  sera 
nécessaire  de  prendre 


g _ ga 
1 ~~  a'  + k* 


B = 


A y 


M(«f + /•')* 


B': 


h!  y ■ 


M(a“  k !) 


, etc.  ; 


ce  qui  détermine  la  valeur  de  l,  qui  coïncidera  avec 
la  formule  (c),  et  celles  de  B,  B',  B",  etc.,  pour 
toute  la  durée  de  chaque  oscillation. 
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Ainsi , quelles  que  soient  la  forme  «l’un  pendule  et 
la  loi  de  la  résistance  du  milieu  dans  lequel  il  se 
meut,  on  voit  qu’il  y a toujours  un  pendule  simple 
dont  le  mouvement  est  le  même  que  celui  du  pendule  ' 
donné;  que  la  résistance  du  milieu  dans  lequel  le 
pendule  simple  doit  se  mouvoir,  se  déduit  de  celle 
du  milieu  donné , et  de  la  forme  du  pendule  com- 
posé ; et  que  la  longueur  du  pendule  simple  ne  dé- 
pend que  de  cette  forme , et  nullement  de  la  résis- 
tance. 

. 

Toutefois,  il  n’en  résulte  pas  que  la  longueur  de  ce 
pendule  correspondant  à un  pendule  donné , soit  la 
même  dans  l’air  et  dans  le  vide  : la  perte  de  poids  . 
que  le  pendule  composé  éprouve  dans  l’air , et  qui 
n’est  pas  la  même  dans  l’état  de  mouvement  que 
dans  l’état  de  repos,  influe  sur  la  longueur  du  pen- 
dule simple , réduite  au  vide , ainsi  que  nous  l’àvons 
déjà  dit  ( n°  191  ). 

' 4°o.  Pour  déterminer  le  mouvement  d’un  treuil 
et  de  deux  poids  suspendus,  l’un  à la  roue  et  l’autre 
au  cylindre , on  formera  , comme  dans  le  n°.  Sgi  , la 
somme  /les  moraens  des  forces  perdues  à chaque  ins- 
tant par  tous  les  points  du  treuil,  puis  on  ajoutera  à 
cette  somme  les  moraens  des  forces  perdues  dans  le 
même  instant  par  ces  deux  poids,  et  on  égalera  à 
zéro  la  somme  totale  de  tous  ces  moraens.  Or, 
supposons  qu’une  corde  soit  enroulée  sur  la  roue  et 
attachée  par  un  bout  à un  point  de  sa  circonférence , 
et  désignons  par  m la  masse  du  corps  suspendu  ver- 
ticalement à l’autre  hout,;  soit  aussi  m1  la  masse  du 
corps  suspendu  verticalement  à l’extrémité  d’une 


\ 
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seconde  corde  enroulée  sur  le  cylindre  et  attachée 
par  l’autre  extrémité  à sa  surface  ; au  bout  du  temps  t, 
si  l’on  appelle  u et  u!  les  distances  des  centres  de 
* gravité  de  m et  ni  au  plan  horizontal  passant  par 
l’axe  du  treuil,  les  forces  perdues  par  ces  masses  pen- 
dant l’instant  dt , seront  m Çg — ^Qét  m'(g — ^ ; 

leurs  momens  par  rapport  à l’axe  du  treuil,  se 
déduiront  de  ces  forces  en  multipliant  la  première 
par  le  rayon  de  la  roue  que  j’appellerai  c,  et  la 
seconde  par  le  rayon  du  cylindre  que  je  désignerai 
par  c1  ; et  parce  que  ces  forces  tendent  à faire  tourner 
le  treuil  en  sens  contraire  l’une  de  l’autre  , il  faudra 
donner  le  signe  -J-  au  moment  de  l’une,  et  le  signe  — 
au  moment  de  l’autre.  Pour  fixer  les  idées,  je  sup- 
poserai que  ce  soit  la  première  force  qui  tende  à faire 
tourner  le  treuil  dans  le  sens  où  il  tourne  réellement, 
ou,  Autrement  dit,  je  supposerai  que  ce  soit  la 
masse  m qui  descende  et  la  masse  ni  qui  s’élève.  On 
en  conclut  que  le  second  membre  de  l'équation  (5) 
se  trouvera  augmenté  de  gmc  — gm'c' , et  son  pre- 
mier membre,  dem^c — m'  ~ c'  ; d’ailleurs  l’in- 
tégrale que  contient  le  second  membre  sera  zéro  , 
parce  qu’elle  doit  s’étendre  à tous  les  points  du  treuil, 
dont  le  centre  de  gravité  est  sur  l’axe  de  rotation  ; 
ou  aura  donc 

fr*dm me -d- — me'  ^7  = g(™c  —me)  , 

pour  l’équation  du  mouvement  du  treuil  et  des  deux 
masses  m et  m'.  \ ■ 


t 


ft 
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Pendant  tonte  la  duree  de  ce  mouvement,  la  vitesse 

dll  • , - 

— de  m est  égale  à la  vitesse  cu>  du  point  de  la  roue 

où  la  corde  commence  à se  détacher  de  sa  circonfé- 

«ence , et  dont  le  rayon  est  horizontal;  la  vitesse  — 

de  ni ’ est  de  même  égale  et  contraire  à la  vitesse  c'a 
du  point  de  la  surface  du  cylindre , dont  le  rayon 
est  aussi  horizontal,  et  qui  est  situé  de  l’autre  côté  de 
l’axe  : on  a donc  constamment 


du  du'  , 

— = cco , ~r  — — ca  ; 

j.  dt  ’ 


dt 


au  moyen  de  quoi , l’équation  précédente  devient  . , 
• (MA'1  -f-  me 1 -}-  m'e'*)  ~ = g(mc — m'e1) , • 

en  désignant  par  M la  masse  du  treuil , et  par  MA:*  son 
moment  d’inertie  par  rapport  à l’axe  de  rotation. 

Si  l’on  suppose  nulleS,  pour  plus  de  simplicité , 
les  vitesses  initiales  du  treuil  et  des  masses  m et  m\ 
on  aura,  à un  instant  quelconque, 


a 


(me  — m!c)gi 


rf»ca  -f-  m'e'1  ^ 

et,  sans  aller  plus  loin  , on  voit  que  le  mouvement 
du  treuil  sera  uniformément  accéléré. 

Les  tensions  des  cordes  auxquelles  les  masses  m 
et  m’  sont  attachées , auront  pour  mesure  les  forces 
perdues  par  ces  masses;  en  les  désignant  par  T et  T', 
on  aura  donc  • 

.rrS)> 
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et  si  l’on  appelle  p , p1 , P,  les  poids  de  ces  corps  et 

du  treuil , de  sorte  qu’on  ait 

P = ™ë,  P'  = m'g>  P = %,  >' 

• » . 4 

pn  conclura  des  équations  précédentes  * 

T — [pC  ~ P'C^PC  ' T— ■ V I tpe—pc)p<* 

‘ PA*  4-  />e*  -f-  pV2  ’ * 'PA*  4- pc“  -f-  p c*‘ 

+ * * 

A cause  que  le  poids  p descend,  ce  qui  suppose 
pc  > pV , la  tension  T sera  moindre  que  ce  poids , 
qui  serait  sa  ’ valeur  dans  l’état  d’équilibre,  et  la 
tension  T' sera  plus  grande  que  p'. 

Les  pressions  exercées  sur  l’axe  du  treuil  par  les 
forces  centrifuges  de  ses  différens  points,  se  détrui- 
sent évidemment  deux  à deux,  à cause  de  la  symé- 
trie de  ce  corps  autour  de  cette  droite^.  La  charge 
totale  que  l’axé  éprouvera  pendant  le  mouvement, 
se  composera  donc  seulement  du  poids  du  treuil  et 
des  tensions  T et  T'  ; de  sorte  qu’en  appelant  II.  cette 
force  verticale,  on  aura 

n ==  P + T H-  T'. 


En  substituant  pour  T et  T'  leurs  valeurs , il  en  ré- 
sultera 


n 


:V-hp  + 


~r  pc  -f-  p > 


ce  qui  montre  que  cette  charge  est  toujours  moindre 
que  celle  qui  a lieu  dans  l’état  d’équilibre , et  qui  est 
égale  à P + p -f-  p'. 

401.  On  appliquera  ces  différentes  formules  à la 
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machine  d 'Athood,  en  y faisant  c‘  = c ; et  elles  fe- 
ront connaître  toutes  les  circonstances  du  mouve- 
ment des  deux  poids  inégaux  p et  p1 , dont  l’un 
monte  et  l’autre  dépend  dans  cet  appareil. 

Si  l’on  appelle,  par  exemple,  h la  hauteur  dont 
le  poids  p descend  dans  un  temps  donné  0,  on  aura 
la  valeur  de  h en  intégrant  celle  de  du  ou  de  ccodt , 
depuis  <=s=  p jusqu’à  t = 0;  ce  qui  donne 

h — 

Les  poids  P,  p,  p',  ainsi  que  le  rayon  de  la  roue,  sont 
donnés  ; la  quantité  k*  peut  être  calculée  d’après  la 
forme  de  la  roue;  et  l’on  peut  mesurer  la  hauteur  h. 
Par  conséquent , si  le  temps  0 est  donné  par  l’obser- 
vation, cette  formnle  fera  connaître  la  valeur  de  g . 
Mais  quelque  soin  qu’on  apporte  dans  cette  expé- 
rience, elle  ne  sera  jamais  susceptible  d’une  précision 
comparable  à celle  du  pendule  ; car , dans  celle-ci , 
la  durée  de  chaque  oscillation  s’obtient  en  divisant  le 
temps  pendant  lequel  le  pendule  a oscillé , par  le 
nombre  très  grand  dés  oscillations  qu’il  a faites  ; ce 
qui  rendra  toujours  l’erreur  à craindre,  sur  la  durée 
d’une  seuje  oscillation,  beaucoup  moindre  que  l’er- 
reur inévitable  sur  la  mesure  du  temps  0 dans  la 
machine  à’Alhood.  , . 

On  fait  ici  abstraction  de  la  masse  du  fil  auquel  sont 
suspendus  les  deux;  poids  p et  p' ; il  serait  facile  d’y 
avoir  égard  delà  mêmeunanière  que  dans  le  problème 
du  n#356;  mais  alors  ja  loi  du  mouvement  serait  plus 
compliquée.  On  néglige  aussi  la  résistance  que’  l’air 

•'  ; 8... 


?(p  — p'y-'g*1 
*’  + (/>  + p'V 
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oppose  aux  mouveraens  des  deux  poids  p et  p'  : pour 
en  atténuer  l’effet,  et  aussi  pour  rendre  le  temps. fl 
plus  facile  à mesurer , on  ralentira  ces  mouve- 
mens , en  diminuant  l’excès  dé  |^un  de  ces  poids  sur 
l’autre.  r ' - 

402.  On  a aussi  employé  le  pendule  pour  détermi- 
ner la  vitesse  des  projectiles  de  l’artillerie.  Cette  ma- 
chine est  ce  qu’on  appelle  le  pendule  de  Robins,  du 
nom  de  l’ingénieur  qui  en  a le  premier  fait  usage  : elle 
consiste  en  une  masse  très  considérable,  retenue  par 
un  axe  horizontal  solidement  fixé.  Le  boulet  dont  on 
veut  connaître  la  vitesse,  pénètre  dans  cette  masse 
sans  la  traverser,  et  met  le  pendule  en  mouvement  ; 
on  mesure  la  grandeur  de  l’arc  que  décrit  un  point 
déterminé  de  la  masse  totale  ; d’où  l’on  conclut  facile- 
mentsa  quantité  de  mouvement,  et , conséquemment, 
la  vitesse  du  boulet  à l’instant  où  il  a atteint  le  pen- 
dule. 

Soient,  en  effet,  AEBF  (fig.  7)  une  section  du 
pendule  par  un  plan  perpendiculaire  à l’axe  fixe 
et  par  son  centre  de  gravité , G ce  centre , 0 le 
centre  d’oscillation  (n°  3g6),  C le  point  où  cette  sec- 
tion coupe  l’axe,  de  sorte  que  CGO  soit  une  droite 
verticale,  dans  l’état  d’équilibre.  Soient  aussi  B le 
point  où  le  prolongement  de  cette  droite  rencontre 
la  surface  inférieure  du  pendule , BB’  l’arc  de  cercle 
qui  sera  décrit  par  ce  point  B et  dont  C est  le  centre, 
E le  centre  de  fouvCr.ture  circulaire*  que  le  boulet 
fait  à la  surface  du  pendule,,  ou , plus  généralement, 
la  projection  de  ce  point  sur  le  plan  de  la  section 
AEBF.  Appelons  p.  la  masse  du  boulet,  v sa  vitesse 
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à l’instant  du  choc,  f la  perpendiculaire  abaissée  du 
point  C sur  la  direction  de  v,  projetée  sur  le  plan  de 
AEBF;  M la  masse  du  pendule  et  du  boulet,  a la  dis- 
tance du  centre  de  gravité  de  M à l’axe  fixe,  M(a*-j-£*) 
son  moment  d’inertie  par  rapport  à cet  axe  f nous  au- 
rons (n*  386)  ' . 

o — - ^ - 

’ - ~ M(a*  4-  £)•> 


pour  la  valeur  de  VL  qu’il  faudra  substituer  dans  l’é- 
quation (a)  du  n°  3g4,  dans  laquelle  on  fera  aussi 
a = o,  puisque  le  pendule  part  de  sa  position  d’équi- 
libre. Il  s’en  écartera  jusqu  a ce  que  la  vitesse  angu- 
laire soit  nulle;  par  conséquent,  si  l’on  désigne  par  C 
l’angle  BCB',  on  aura , d’après  cette  équation  (a) , . 

' y*  ; 

MV  + fo  = 3ga(i— cosg); 

g étant  la  gravité.  En  désignant  par  b la  corde  de 
l’arc  BB',  et  par  c le  rayon  CB,  nous  aurons 


Je  substitue  cette  valeur  dans  l’équation  pracs- 
deute,  et  j’en  déduis  ensuite  celle  de  x ra 
donne 


n étant  le  rapport  de  M à fi,  qui  sers  an  "r** 
nombre  donné. 

Toutes  les  autres  quantités  csc22ï.->~ 
formule  seront  aussi  concse?  La 
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sure  immédiatement  ; là  corde  b est  donnée  au 
moyen  d’un  ruban,  attaché  au  point  B,  et  pas- 
sant dans  un  anneau  fixement  attaché  au  terrein  : 
la  partie  de  ce  ruban  qui  se  déroule  et  traverse  l’an- 
neau pendant  l’élévation  du  pendule,  est  effective- 
ment égale’à  b.  Si  le  tir  est  horizontal , la  quantité  f 
est  la  distance  de  l’axe  de  la  pièce  à l’axe  de  rotation  ; 
si  le  tir  s’écarte  un  peu  de  l’horizontalité,  auquel  cas 
la  droite  qui  va  du  point  E à la  bouche  du  canon 
n’est  plus  horizontale,  il  est  facile  de  calculer,  avec 
«.  une  approximation  suflisantej  la  quantité  qu’il. faut 
ajouter  à la  distance  des  deux  axes,  ou  qu’il  en  faut 
retrancher,  pour  avoir*  la  valeur  de  f.  Quant  aux 
quantités  a et  k , on  peijt  les  calculer  d’après  la  forme 
du  pendule  et  les  densités  de  ses  parties  ; mais  leurs 
valeurs  s’obtiennent  aussi  par  l’expérience. 

On  attache  une  corde  à la  partie  inférieure  du 
pendule  ; on  fait  passer  cette  corde  sur  une  barre 
fixe,  parallèle  à l’axe  de  ce  mobile,  et  élevée  à la 
même  hauteur,  au-dessus  du  terrein  ; puis,  à l'autre 
bout  de  la  corde,  on  suspend  un  poids  qui  soulève 
le  pendule  jusqu’à  ce  que  son  centre  de  gravité  se 
trouve  au  niveau  de  Taxe  et  de  la  barre.  Dans  cette 
• position,  si  l’on  appelle  M'  le  poids  suspendu  à la 
corde,  et  a'  la  distance  donnée  de  la  barre  à l’axe,  on 
a cette  proportion  : 

a : a!  ::  M'  : M, 

qui  fait  connaître  la  valeur  de  a. 

Si  l’on  fait  faire  au  pendule  de  petites  oscillations, 
et  qu’on  appelle  T la  durée  d’une  oscillation  entière, 
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et  l la  distance  du  centre  d’oscillation  à l’axe  de  sus- 
pension , on  aura  (n°  596) 


d’où  l’on  tire 


et  la  valeur  de  k sera  connue  d’après  celle  de  a.  Au 
moyen  de  cette  valeur  de  a * -f-  k%,  on  aura , plus 
simplement , 


y 


nglab 
nfc  * 


pour  l’expression  de  la  vitesse  du  boulet.  . 

4o3.  Si  la  bouche  du  canon  n’est  pas  très  éloignée 
du  pendule,  la  valeur  de  y,  donnée  par  cette  for- 
mule, différera  peu  de  la  vitesse  de  projection  du 
boulet  ; et  en  supposant  connu  Je  coefficient  de  la  ré- 
sistance de  l’air,  il  sera  facile  de  calculer,  au  moyen 
de  la  formule  (5)  du  n°  212,  la  quantité  dont  on  de- 
vra augmenter  cette  quantité  v , pour  avoir  la  vitesse 
de  projection.  Mais  .on  obtiendra  immédiatement  la 
grandeur  de  cette  dernière  vitesse,  en  attachant  fixe- 
ment le  canon  au  pendule  : la  quantité  de  mouve- 
ment imprimée  au  pendule,  ainsi  composé , sera 
alors  la  masse  y.  du  boulet,  multipliée  par  la  vitesse 
du  boulet  à la  bouche  du  canon , dont  le  recul , à rai- 
son de  la  compressibilité  de  la  matière,  ne  commen- 
cera pas  sensiblement  avant  qüe  le  projectile  ait  par- 
couru toute  la  longueur  de  la  pièce  ; par  conséquent, 
la  valeur  de  v,  donnée  par  la  formule  (a),  sera  celle 
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de  la  vitesse  de  projection , sans  aucune  correction  , 
et  sans  qu’on  ait  besoin  de  connaître  le  coefficient 
de  la  résistance. 

En  tirant  successivement  à différentes,  distances 
données  du  pendule , avec  un  même  canon , chargé 
de  la  même  manière,  on  aura  autant  de  valeurs  de  v,  • 
dont  les  différences  entre  elles  et  avec  celle  que  l’on 
obtient  quand  le  canon  fait  partie  du  pendule,  pour- 
ront servir  à vérifier  la  loi  de  la  résistance  de  l’air, 
sur  laquelle  est  fondée  la  formule  (5)  du  n*  212,  et  à • 
déterminer  le  coefficient  de  cette  résistance. 

On  a fait,  en  Angleterre,  un  grand  nombre  d’ex- 
périences au  moyen  du  pendule  de  Robins,  employé 
des  deux  manières  que  nous  venons  d’indiquer  (*). 
Une  des  conséquences  les  plus  générales  qu’on  en  a 
déduites,  consiste  en  ce  que,  toutes  choses  d’ailleurs 
égales,  les  carrés  des  vitesses  de  projection' sont  à 
peu  près  entre  eux  comme  les  poids  des  charges,  et 
que  ce  rapport  approche  d’autant  plus  d’être  exact , 
que  la  longueur  de  la  charge  est  moins  considérable , 
relativement  a celle  du  canon. 


• * ’ \ ' .*■ 

, ; . i t . 

. • : "•  Y.  • i 

K 

_ 

• • 

' . >*;  br 

(*)  Nouvelles  expériences  tf  Artillerie , par  Ch.  Hultou  ; 
ouvrage  traduit  de  l’anglais,  la  première  partie  par  Villan- 
troys,  et  la  seconde  par  M.  Terquem. 


Digitized  by  Google 


DYNAMIQUE,  SECONDE  PARTIE.  .*•  121 

\W  «VV\M  IA'  'A\V\W\V\V\\\%  VIVWV\VV\\^  VVW\ HWVWVVVVWWVWW'UWVVIW'WWWI'VWMIVW 

CHAPITRE  IV.  ;•  • 

DU  MOUVEMENT  D’UN  CORPS  SOLIDE  AUTOUR  D’UN 

lf  ÎPOINT  FIXE.  . 

• 1 • 


. •§  Ier.  Formules  préliminaires. 

4o 4.'  Considérons  d’abord  en  lui-même,  et  indé- 
pendamment des  forces  qui  le  produisent,  le  mouve- 
Vment  de  rotation  d’un  corps  solide  de  figure  quel- 
conque, autour  d’un  point  fixe  appartenant  à ce  corps, 
ou  qui  y soit  invariablement  attaché. 

SoiehtO  (fig.  3)  ce  point;  0 x,  0 y,  0 z,  trois  axes  fixes 
et  rectangulaires,  choisis  arbitrairement;  0xt,  O77, 
0z/ , trois  autres  axes  rectangulaires,  fixes  dans  le  corps,  * 
et  mobiles  avec  lui  autour  du  point  0.  Dans  la  suite, 
nous  supposerons  que  ces  dernières  droites  sont  les 
axes  principaux  du  corps;  mais  maintenant  leurs  di- 
rections sont  entièrement  arbitraires.  Soient  aussi 
x,  y,  z,  les  coordonnées  d’un  point  quelconque  M 
du  corps,  rapportées  aux  premiers  axes,  et  xy,  yt,  z ,y 
ses  coordonnées  rapportées  aux  axes  0xj , 0j/ , 0 zr 
En  conservant  toutes  les  notations  du  n°  377,  nous 
aurons  ' 

x = ax,  + byt  -f-  cz, , 
y s a'xt  -f-  b' y,  -f-  c'z, , 
z = a"xt-\-  b" y ,-f-  c"zt  ; 
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et  les  neuf  çoefBciens  a,  b,  etc.  , seront  liés  entre 

eux  par  les 'équations  (a),  ou  par  les  équations  (4) , 

' de  ce  numéro,  ^ 

f - V* 

Il  est  évident  que  ces  quantités  a,  b,  etc.,  sont  les 
mêmes,  à chaque  instant,  pour  tous  les  points  <lu 
corps;  mais  elles  varient  pendant  le  mouvement,  et 
l’on  doit*  les  considérer  comme  des  fonctions  du  • 
temps.  Au  contraire,  les  coordonnées  x,,  r , z,,  va- 
rient  dun  point  a un  autre  du  mobile;  mais  elles 
restent  constamment  les  mêmes  pour  un  même  point, 
et  ue  varient  pas  avec  le  temps.  En  représentant  dorfc 
lè  temps  par  t,  et  différentiant  par  rapport  à cette  va- 
riable, on  aura 


dx 

dt 

& 

dt 

dt 

dt 


da\  db  de 

~ æ'  dt  ? ' dï  & dï  * 

dû'  . db'  de 

= */  + + Z'*’ 

da"  . db”  . . de" 


Ces  valeurs  de  ^ ^ , d~ , exprimeront , à un  ins- 
tant quelconque , les  composantes  parallèlés  aux  axes 
Oa- , Oy , 0 z,  de  la  vitesse  du  point  M.  Si  donc  on 
veut  connaître  les  points  du  corps  dont  la  vitesse  est 
nulle  à cet  instant,  on  les  déterminera^n  égalant  ces 
quantités  à zéro  ; ce  qui  donne 


x/ia  -f-  jdb  -J-  ztdc  = o , ) 
xda!  -f-  J-///V  -f-  zdc'  = o,  > (1) 

x\dcù '-f-  y,db"~ f-  3(Æ"=  o.  ' 


Or,  en  ajoutant  ces  équations,  après  les  avoir  mul- 
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* * * p • 

tipliées  par  c,  c',  c";  faisant,  pour  abréger, 

cdb-\-c'db'-t-c"db"—pdt,  cdéH- c 'da'-\-c"da"z=. — qdty 

et  observant  que  l’équation  i donne 

cdc  + c'dc'  -+■  c"dc"  = o , il  vient 

PJ,  — qx,  = O. 

Si  l’on  ajoute  ces  mêmes  équations  (i),  après  les  aèoir 
multipliées  par  b,  b',  b",  on  trouve 

rxi  ~~  Pzi  — °»  ' 
en  faisant , pour  abréger,  • 

bda  + b'da!  -I-  b"dd'  = rdt , 

et  observant  que  l’équation  i donne 

bdb  -h  b'db'  + b”db"  = o,  et  que , d’après  l’équation 
bc  -f-  b'c'-\-  b"c"  = o du  n°  "577,  on  a aussi 

bdc-\-b'dc'+l^dd'=  -cdb  — cdb'-r.  c"db"=—pdt. 

V * *'  * * 

Enfin , les  équations  ( 1 ) étant  multipliées  par  a,  al t a", 
et  ensuite  ajoutées,  il  en  résulte 

ïz/  — Ti  — °> 

car  on  a ada  + a'da  -f-  a"da"  — o , à cause  de 
a%  + al*  4-  d,%  = 1;  .et,  de  plus,  les  équations 
ba  4-  b' a'  4-  b" ci1  = 0 et  ca  4-  c'a'  4-  c"al'  = o du 
numéro  cité  donnent  . 

adb+  a’db'+  a"db"= —bda—b[da'^-b"da"=  — rdt, 
adc  4-  a'dc'-^-a"dc"= — cda  — c'idal — c"dal'—  qdt. 

Au  lieu  des  équations  (1),  nous  aurons,  de  celte 
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manière. 


PJj  — ?*/— °>  rjc—F,  = °,  q^  — rjrt  — o.  (a) 
Chacune  de  celles-ci ^bt  comprise  dans  les  deux  au- 
tres; et  elles  appartiennent  à une  droite  passant  par 
l’origine  O des  coordonnées. 

Il  suit  donc  de  cette  analyse  que  tous  les  points  du 
corps,  dont  la  vitesse. est  nûlle  à un  instant  quelcon- 
que , sont  rangés  sur  une  droite  passant  par  le  centre 
de  rotation.  Cette  droite  peut  être  regardée  comme 
immobile  pendant  un  instant  infiniment  petit;  donc, 
pendant  cet  instant,  le  corps  tourne  autour  de  cette 
droite  comme  autour  d’un  axe  fixe  ; et  l’on  doit  se. 
représenter  le  mouvement  de  rotation  d’un  corps 
solide  autour  d’un  point  fixe,  comme  ayant  lieu,  à 
chaque  instant,  autour  d’un  axe  qui  reste  immobile 
pendant  un  intervalle  dé  temps  infiniment  petit.  En 
général,  la  position  de  cet  axe  dans  l’intérieur  du 
corps  change,  d’un  instant  à l’autr*»,  pendant  le 
mouvement  ; et , pour  cette  raison , on  l’appelle 
Y axe  instantané  de  rotation. 

4q5.  Supposons  que  la  droite  IOl'  soit  cet  axe 
au  bout  du  temps  t ; les  équations  (2)  seront  celles 
de  ses  projections  sur  les  trois  plans  des  coordon- 
nées x 1 , y t , ‘Zf  ; d’où  l’on  conclut  facilement 


cos  IOx,  = 
cos  IOy,  = 
cos  lOz,  = 


vy  + q'  + r1  ’ 

g 

Vp * + ?*  -f - »*  ’ 


Vp'+  q'+  r% 


(5) 
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Lors  donc  que  les  trois  quantités  p , q,  r,  se- 
•ront  connues,  on  pourra  assigner  la  position  de  l’axe 
instantané,  par  rapport  aux  axes  mobiles  0xn  0/;, 
0 zt  \ et,  d’après  le  signe  qu’on  donnera  au  radical,  la 
partie  01  de  cette  droite , à laquelle  ces  formules 
partiendront,  sera  complètement  déterminée  : dcnP- 
navant,  nous  regarderons  toujours  ce  radical  comme 
une  quantité  positive. 

Toutes  les  fois  que  p,  q , r,  seront  des  constantes, 
l’axe  de  rotation  restera  fixe  dans  le  corps,  c’est-à- 
dire,  qu’il  le  traversera  constamment  dans  les  mêmes 
points.  Or , les  points  du  corps  dont  la  vitesse  est 
nulle  à chaque  instant,  étant  toujours  les  mêmes,  ils 
demeureront  immobiles  pendant  toute  la  durée  du 
mouvement  ; donc,  dans  ce  cas, Taxe  de  rotation  sera 
aussi  une  droite  fixe  dans  l’espace. 

D’après  l’équation  (2)  du  n°  g,  et  les  notations 
du  n°  377  , on  aura 

cos  IOx  = a cos  I0.r;j-f-  b cos  10/,  -f-  c cos  10s, , 
cos  10/  = «'cos  I0.T,  -f-  b' cos  10 yt  -f-  c' cos  IOs, , 
cos  10;  = «*cos  10.x,  + b" cos  10/,  -j-c'cos  I0z/  ; 

en  vertu  des  équations  (3),  on  aura  donc 


cosi0x=2éÜt±i 


cos  10 y : 


Vp‘+q‘-Jt-r‘ 
a'p  b'  q -f-  c'r 


4*à> 

.*• 


Ÿp'+q‘+  r*’ 

m a"p-{-b"q-\-c"r 
cos  10;  = ---  ■ , 


(4) 


pour  déterminer  la  direction  de  l’axe  instantané,  par 
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rapport  aux  axes  fixes  Qx,  Oj,  Oz.  Il  en  résulte  que 
quand  p,  q,  r,  seront  des  quantité»  constantes , les* 
numérateurs  de  ces  formules  devront  aussi  être  in- 
dépendans  de  t ; ce  qu’on  vérifiera , effectivement , 
la  suite. 

^j.06.  Puisqu’à  chaque  instant  le  mouvement  a lieu 
autour  de  la  droite  101'  comme  autour  d’un  axe  fixe, 
il  en  résulte  que  tous  les  points  du  corps  ont , pen- 
dant un  instant  infiniment  petit,  une  même  vitesse 
angulaire  autour  de  cet  axe  (n°  384)-  Pour  en  déter- 
miner la  valeur,  considérons  le  point  qui  se  trouve 
sur  l’axe  0zt,  à une  distance  du  point  0 égale  à 
l’unité;  nous  aurons,  relativement  à ce  point,  x,=o, 
J,  — o , zt  = i ; sa  vitesse  absolue  sera  donc 


/dx%  dyx  . dzx  /dcx  -H  dc'x  4-  de"1 

, V dF  df  d?  ~ V.  d ? » 

d’après  les  valeurs  précédentes  de  ~ , ^ ^ ; et 
l’on  aura,  pour  sa  distance  à l'axe  de  rotation  , 


Vp'+q' 


sin  IOz.  =*  \/l  — COS*  K)z  — ■ — ■ , 

Vp'+q'+t* 

• '."•**  . N 

donc , en  divisant  la  vitesse  absolue  par  cette  dis- 
tance, nous  aurons 


\/ de * -f-  de*  -f-  de"* 


Vp'+q*dt 
pour  la  vitesse  angulaire.  Or,  nous  avons 
m~-pdts=bdc-^-b'dc'-{-b"dc" , qdt—adc-\-a!dc'-\-d,dc"\ 
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d’où  l’on  déduit,  en  ayant  égard  aux  équations  du 

u°>77»  • « 

( p,-\-q')dti=(Êt-\-dc',-)-dc"t — (cdc-\-c'dc’-{-c"dc"y; 

• • ’ I . 

quantité  qui  se  réduit  à dc*-\-  dc'%-\-  dc,,% , à cause  de 
cdc  -f-  c'dc'  -f-  c"dc"  = o.  Donc,  en  appelant  a la 
vitesse  angulaire  au  bout  du  temps  t , et  la  considé- 
rant comme  une  quantité  positive,  on  aura  sim- 
plement . . 

a = \/p* -j- y* -j- r*.  . 

1 t 

On  voit  que  cette  vitesse  sera  constante  toutes  les 
fois  que  la  position  de  l’axe  de  rotation  sera  inva- 
riable; mais  la  proposition  inverse  n’est  pas  égale- 
ment vraie;  et  il  est  possible  que  l’axe  instantané 
change  de  position , sans  que  la  vitesse  angulaire 
change  de  valeur,  ou,  autrement  dit,  il  est  possible 
que  les  quantités p,  q,  r,  soient  variables,  et  que  la 
valeur  de  «?  demeure  constante. 

407.  On  appelle  p,  q,  r,  les  composantes  rectan- 
gulaires de  la  vitesse  de  rotation  a autour  des  axes 
0.T, , Oy, , 0 z,  ; et  l’on  dit  aussi  que  chacune  de  ces' 
trois  quantités  est  la  vitesse  angulaire  du  mobile  , 
autour  de  l’axe  correspondant. 

Or,  les  équations  (3)  peuvent  être  remplacées  par 

P = «?  cos  IO.ry , q = c?  cos  I0y, , r = r«?  co?10z,  ; 
et  l’on  peut  écrire  les  équations  (4)  sous  cette  forme  : 

fi?cosIOa?  s=  ap  -f-  bq  + cr, 
û?  cos  lOy  .=  a'p  -f-  b'q  cV, 
fi?  cos  lOz  = a"p- f-  b"q  -)-  c"r  ; 


■v* 
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d’où  l’on  conclut  que  la  décomposition  des  vitesses 
de  rotation  suit  les  mêmes  lois  que  cel^  des  vitesses  de 
translation,  en  remplaçant  les  direcl^pn^  de  celles-ci 
par  les  directions  des  axes  de  rotation. 

La  résultante  eo  étant  une  quantité  positive , et 
ayant  pris  la  partie  déterminée  01  de  la  droite  101' 
pour  l’axe  auquel  elle  se  rapporte,  les  composantes  p, 
q , r,  dont  les  axes  sont  , 0y/ , 0 zt  , seront  posi- 
tives ou  négatives , selon  que  ces  droites  feront  des 
angles  aigus  ou  obtus  avec  l’axe  01  ; et  générale- 
ment, on  devra  regarder  comme  égales,  mais  de 
signes  contraires , les  composantes  de  cù  'rapportées 
aux  deux  parties  d’une  même  droite,  ou  dont  les 
axes  seront  le  prolongement  l’un  de  l’autre. 

• I 

4o8  Non-seulement  on  peut , au  moyen  des  trois 
quantités  p , q,  r,  déterminer  la  vitesse  angulaire 
du  corps  et  la  position  de  son  axe  de  rotation , par 
rapport  aux  axes  mobiles  0 yt,  Oz;,  mais  on 

peut  aussi  exprimer  les  vitesses  et  les  forces  accélé- 
ratrices de  ses  différées  points,  décomposées  suivant 
ces  trois  axes  ; ce  qui  nous  servira,  comme  on  le  verra 
bientôt,  à trouver  de  la  manière  la  plus  directe,  les 
équations  de  son  mouvement  de  rotation. 

En  effet , les  composantes  de  la  vitesse  du  point  M 

étant  par  rapport  aux  axes  fixes  Ox, 

Oy  , Oz,  il  s’ensuit  que  les  composantes  de  la  même 
vitesse,  par  rapport  aux  axes  0xr,  Oy,,  Oz,, 

seront  1 

• * > 

* • * . * • 

" J , 
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a 


dx 

dt 


+ y dl  •+  «• 


,29 


< t,  + * I + ^'ï. 


d’après  les  notations  du  n°  877  , et  parce  que  la 
composition  des  vitesses  suit  les  mêmes  lois  que  celle 
des  forces.  Or , en  substituant  dans  ces  expressions 

les  valeurs  de  ~ J,  du  n*  404,  et  effec- 
tuant des  réductions  qu’on  a déjà  faites  dans  ce  nu- 
méro, ou  trouve 

aT  +■  a'  % + d’ § = — m , -1 


4r 


dz 


dx  t , 

cSi  + c 


djf  n dz 

dT  + c dF  = PT’-  Wo 


par  conséquent,  les  trois  quantités  qzt< — rjt,  rxt — pz/f 
PJ,  — T11*  sont  bulles  pour  tous  les  points  du 

corps  situés  sur  l’axe  instantané  de  rotation , expri- 
ment , pour  un  autre  point  quelconque  M , les  com- 
posantes de  sa  vitesse  , parallèles  aux  droites  Oxt , 
Qr„  0 " • 

On  tire  dë  cés  dernières  équations , en  ayant  égard 
à celles  du  n°  377  , 

Tl  *=*  a (îz/  — rr)  + b {rx,  — pz)  + c(pr,  — qx,), 
% = a'(9z,—  n'l)  + b'{rx)  —pzt)  -1-  c'{pj  — qx,), 
fj  = d'iHz>  — rl)  H”  b"(rx/  —pz,\  + c"(pji  — .qx,); 

2.  Q 


.•  f 
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■ * 1 0»  ♦ 

et  en  différentiant  par  rapport  à t,  il  vient 

[ztdq—jrldr)+b(ixldr—2jdp)  +c(yldp—xldq) 
+(qz~ryl)da+(ræ—pzt)db-i-(pji--qx/)dc, 
^^a\zldq—jdr)+b\xdr—zdpJ+c\rdp—xidq) 
+(qz—y-l)da,+(rx—pz]db'+(pyl-^x/)dù', 
^z=a\zdq—ydr)^rb\xldr~zidp)+c'\yldp  - x,dq) 

+(az—Vyd'Mrx—Pi)db'l+(Pf—ïxyk'1- 


Les  quantités  — , ~ sont  les  composantes 

parallèles  aux  axes  fixes  Ox,  0 y,  Oz,  de  la  force, 
accélératrice  du  point  M ; si  donc  on  désigne  par  p„ 
qt,  rt,  les  composantes  de  la  même  force  , parallèles 
aux  axes  Ox, , Oyt,  0zv,  on  aura 


d%, x . 

P‘  = a dp  + a 


l ^ _1_  n" 
dt ‘ •"  a d?  ’ 


b’  dy‘ 
b W 

c>  dJy 

dp 


+ 

+ 


d> 

dp 


d*z 

~dP' 


Or,  en  substituant  les  valeurs  précédentes  de  , 

» et  faisant  des  réductions  semblables  à 
dp  *r  dp  * 


celles  du  n°  4°4»  ou  trouve 


p/dt—zfiq  —jdr+  (pr,—qx,)qdt  -f-  (pz—  rx)rdt  , 
q/dt=xldr~zldp  + (?*,  — >Jt)rdt- 1-  (qx,  —py)pdt , 
r,dt=y  ,dp  —xt  dq  +'(rx/  pZ/)pdt  + {ryi  — qsjqdt  ; 

et  en  divisant  par  dt,  on  aura  les  valeurs  de  p)tq , , r , 
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exprimées  au  moyen  des  variables  p,  q,  r,  et  de 
leurs  différentielles. 

409.  Si  l’on  considère  à un  instant  quelconque  les 
quantités  de  mouvement  dont  tous  les  points  du 
corps  sont  animés,  leur  moment  par  rapport  à cha- 
cun des  trois  axes  0x/t  0yt>  0z„  suivant  la  définition 
dun°273,  pourront  encore  s’exprimer  au  moyen  des 
quantités  p,  q,  r. 

Pour  le  faire  voir , soit  dm  l’élément  différentiel 
de  la  masse  du  corps  qui  répond  au  point  M,  et  dont 
les  coordonnées  sont  xt,  yt,  zt;  les  composantes  paral- 
lèles aux  axes  (Xr  , Oyt,Ozlf  de  sa  quantité  de  mou- 
vement seront  les  produits  des  vitesses  qzl  — ryt, 
rxt  — pzt , pjrt  — qxt,  multipliées  par  dm  ; en  dési- 
gnant parL,  M,  K,  les  momens  par  rapport  aux 
axes  0zy,  0 y,,  0xt,  des  quantités  de  mouvement  de 
tous  les  points  du  corps,  on  aura  donc,  d’après  ce 
qu’on  a vu  dans  le  u°  274, 

L = f[(rxt  — pz)xt  — {qzt  — 

M = ~ — (PJ,  — qx^x^dm, 

N = — H*)!,  — (™,  — 

les  intégrales  s’étendant  à la  masse  entière  du  mobile. 
On  simplifiera  ces  valeurs  en  prenant  pour  Ox,  , Oy  , 
Oz,,  les  trois  axes  principaux  du  corps  qui  se  coupent 
au  point  0;  ce  qui  rendra  nulles  les  trois  intégrales 
fxjdm , fzp'drn  , fy,zdm-,  et  en  désignant  par  A , 

B,  C , les  trois  momens  d’inertie  principaux,  de  sorte 
qu’on  ait  “ , 

■*>,*'  f(/t%  H"  z;)dnf=  A , 

/(*,*•  +x;)dm  = B , 

/(Æ'/‘  +y;)dm  ==  C ; * 
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on  aura  simplement  . • 

. I.i  = C r,  M — Bq , N = A p. 

Les  quantités  r,q,p,  auront  donc  constamment  les 
mêmes  signes  que  L,  M,  N;  par  conséquent,  leurs 
signes  dépendront  du  sens  dans  lequel  le  corps  tour- 
nera autour  de  chacun  des  trois  axes  principaux  : se- 
lon, par  exemple,  que  le  corps  tournera,  parallèle- 
ment au  plan  xt , de  Ox,  vers  0j'l , ou  dans  le  sens 
opposé , le  moment  L (n°  274)  et  par  suite  la  vitesse  r , 
seront  des  quantités  positives , ou  des  quantités  négati- 
ves; et , réciproquement , le  signe  de  r fera  connaître, 
à chaque  instant , le  sens  de  rotation  autour  de  Oz;. 

D’après  les  théorèmes  du  n°  281,  si  l’on  désigne 
par  G le  moment  principal  des  quantités  de  mouve- 
ment que  nous  considérons  , on  aura 

G = VAT~+  By  -f  (>*; 
en  regardant  ce  radical  comme  une  quantité  posi- 
tive; si  la  droite  0 m ( fig.  8)  est  l’axe  de  ce  mo- 
ment, sa  direction  par  rapport  aux  axes  mobiles  Oxt, 
Qr,  > 0z/*  sera  déterminée  par  les  formules 

cos  mOx(  = , cos  eosmOz—r^;  '5) 

et  pour  déterminer  sa  direction  par  rapport  aux  axes 
fixes  Ox , Oj,  Oz,  on  aüra 

G cos  mOx  = Apa  -f-  Bq  b -f-  Crc  , I 

G,  cos  mOj  = A pà'  -f-  B qb1  + Crc',  > (6) 

G cos  mO*  ==  Apa"  -f-  Bqb"  -f-  Crc";  j 

équations  dont  les  seconds  membres  sont  les  momeas 

des  quantités  de  mouvement  du  mobile  par  rapport 

aux  axes  fixes  Ox,  O;-,  Oz. 

• * 
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4io.  La  position  de  ce  mobile  à chaque  instant, 
par  rapport  aux  axes  fixes , dépend  des  trois  angles 
•\J.  , .0  , <p , du  n°  378  ; car  au  moyen  de  ces  angles  , 
les  trois  sections  du  corps  que  l’on  a prises  pour  les 
plans  mobiles  des  coordonnées  xt , yt , zt , sont  dé- 
terminées de  position  à l’égard  de  ces  plans  fixçs  ; et 
iL  suffit  même  de  connaître  la  position  de  deux  sec- 
tions non  parallèles  d’un  corps  solide,  pour  que  les 
positions  de  tous  les  points  de  ce  corps  soient  entière- 
ment connues.  D’ailleurs,  quand  les  angles  4,  0,  <p, 
seront  connus,  les  coefficiens  a,  b , etc.  , le  seront 
aussi , et  l’on  connaîtra  , par  conséquent,  les  coordon- 
nées æ,  y,  z , d’un  point  quelconque  du  mobile.»  Le 
problèmedu  mouvement  de  rotation  autour  d’un  point 
lixe  se  réduit  donc,  en  dernière  analyse,  à déter-  . 
miner  en  fonctions  du  temps,  les  valeurs  de  4 , 0,  <p. 
Or,  quand  les  valeurs  de^>,  q , r,  sont  connues, 
celles  de  ces  trois  angles  dépendent  de  trois  équations 
du  premier  ordre,  que  l’on  obtiendra  en  substituant 
les  valeurs  de  a,  b,  etc.  (n?  378),  en  fonctions  de  4/, 

0,  <p,  et  celles  de  leurs  différentielles,  dans  les  valeurs 
de  fuit,  qdt , rdt , savoir  : ' / 

pdt  — — bdc  — h' de'  — b" de'1  , 
qdt  =.  ade  -J-  a! de'  =f-  d'de"  , 
rdt  = bda  -f-  b'dd  -f-  b"dd'. 

Les  valeurs  de  c,  c' , c",  ne  contenant  pas  l’angle 
il  s’ensuit  que  celles  de  pdt  et  qdt  ne  contiendront 
pas  sa  différentielle  ; et  comme  les  valeurs  de  b , b', 
b"  , se  déduisent  de  celles  de  a , a',  d' , en  augmen-^ 
tant  <p  d’un  angle  droit,  la  valeur  de  — pdt  se  déduira 
de  même  de  celle  de  qdt . Le  coefficient  de  d<p  sera 
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l’unité  dans  la  valeur  de  rdt  ; car  d'après  les  formules 

dp  n°  378,  on  a 


da  1 da' 

dp  * dtp 


d’où  il  résulte 


> % + b>  % + b"  % = b% + h. + b"% = 

^pour  la  valeur  de  ce  coefficient.  Toutes  réductions 
faites,  la  substitution  des  valeurs  de  a,  b , etc. , dans 
celles  de  pdt , qdt , rdt , donne 

pdt  — sin  <p  sin  0^4  — cos  <P  » ) 

qdt  — cos  <p  sin  6d-J,  -f-  sin  <p  d8 , > > (y) 

rdt  — dtp  — cos  0 f/4.  J 

' ' ' 

On  peut  remarquer  que  l’angle  4 n’entre  pas  dans 
ces  formules  ; et , en  effet , l’angle  4 °Q  NO.r  étant 
'compté, à partir  d’un  axe  Ox  entièrement  arbitraire, 
les  valeurs  de  p,  q , r,  ne  doivent  pas  changer  quand 
on  augmente  ou  diiçinue  cet  angle  d’une  quantité 
constante. 

Puisque  r est  la  vitesse  angulaire  du,  mobile  autour 
de  l’axe  0 zt , il  s’ensuit  que  rdt  doit  être  l’angle  décrit 
dans  le  plan  des  xt  et  jt  pendant  l’instant  dt , par 
chacun  des  axes  0xt  et  O y(\  cet  angle  serait  dtp , si  la 
droite  ON , à partir  de  laquelle  on  compte  l’angle  tp 
dans  ce  même  plan,  était  immobile;  mais  dans  l’ins- 
tant dt  , l’angle  NOx  augmente  de  d-^,  dont  la  pro- 
jection est  cos  0f?4  sur  le  plan  des  xt  et^;  et,  selon 
^jue  l’angle  0 est  aigu  ou  obtus,  il  est  aisé  de  voir 
®que  la  différentielle  dp  doit  être  diminuée  ou  aug- 
mentée de  cette  projection , pour  avoir  le  déplace^ 
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ment  de  O-r,  ou  Qj, , par  rapport  à une  droite  fixe 
dans  le  plan -de  ces  axes.  Par  conséquent  on  aura, 
dans  tous  les  cas,  rdt  — dtp  — cos  §d-\>,  comme  on 
vient  de  le  trouver. 

4n.  U existe  entre  les  cosinus  a , b,  etc.,  et  les 
quantités  p,  q,  r,  des  relations  qui  peuvent  être 
utiles  dans  beaucoup  d’occasions , et  qui  sont  expri- 
mées par  les  équations  différentielles 

de  - (aq—bp)dt,  dc'—{aq — b'p)dt , dc"—{d q—b‘p)dt  , j 
db=(cp—ar)dt , db'={cp — a'r)dt,  db"—(c’p—ur)dt,  Mo) 
da=(br-cq)dt,  da'={b'r—cq)dl,  da*=-.{h’r-c'q)dt.  » 

On  obtient  les  trois  premières  de  ces  équations,  en 
ajoutant  les  équations 

dde  — |-  aï de'  -f-  ci  de  = qdt , 
bdc  + b' de'  -f-  b" de'  — — pdt , 
ede  + cdc'  -+-  c"dc"  = o , 

après  les  avoir  multipliées  respectivement,  soit  par  a, 
b,c,  soit  par  a',  b',  c',  soit  par  a!',  b",  c' , et  en 
ayant  égard  aux  équations  du  n°  377.  On  obtient  les 
trois  suivantes,  en  opérant  dune  manière  analogue 
sur  les  équations 

cdb  + c’elb'  + e"db"  = pdt , 
adb  + a'cib'  + a”db"  — — rdt, 
bdb  H-  b'db'  -j-  b"db  ' = o ; 

et  en  opérant  de  meme  sur  les  équations 

bdci  -f-  b'da!  -f-  b 'cia  ' = rdt , 
eda  -j-  c'da'  -f*  c"da 1 = — — qdt , 
ada  + a'da'  -f-  d'da  ' = o , 

ou  parvient  aux  trois  dernières  équations  (8)„ 
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On  a encore  les  équations  - 

pda  H-  qclb  -f-  cdr  = o ,’ 
pda!  -j-  qdb'  -f-  cdd  = o , ' 

pda!' -f-  qdb"- |-  cdr"  — o, 

qui  son  t une  conséquence  immédiate  des  neuf  équa- 
tions (8),  et  qui  servent  à vérifier  l’invariabilité  des 
numérateurs  des  formules  (4),  lorsque  p , q , r,  sont 
des  quantités  constantes. 

§ II,  Équations  du  mouvement  de  rotation  autour 
d’un  point  fixe. 

4ia.  Tout  ce  qui  précède  étant  établi,  supposons 
maintenant  que  des  forces  motrices  données  agissent 
sur  tous  les  élémens  du  mobile,  et  cherchons,  en 
ayant  égard  à ces  forces , les  équations  différen- 
tielles de  son  mouvement  autour  du  point  fixe  0. 

Au  bout  du  temps  t quelconque , désignons  par 
\fim  , Y fim , Z /dm , les  trois  composantes  paral- 
lèles aux  axes  principaux  Oxt , 0jr/ , 0 zt , de  la 
force  motrice  de  l’élément  dm.  Si  ce  point  matériel 
était  libre , ces  forces  lui  imprimeraient,  dans  l’ins- 
tant dt , suivant  leurs  directions , les  vitesses  TLfit , 
Y fit , Z fit.  Les  accroissemens  de  vitesse  qu’il  reçoit 
réellement,  suivant  ces  directions,  sont  les  quan- 
tités p fit , qfit,  rfit , du  n°  4°8  J les  composantes 
" de  la  force  perdue  par  l’élément  dm,  pendant  l’ins- 
• tant  dt , sont  donc 

(X,  —pùdm,  (Y,  — q,)  dm  , (Z,  — r)  dm. 

Le  corps  sera  donc  en  équilibre  (n°  35o),  en  sup- 
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posant  tous  ses  élémens  sollicités  par  de  semblables 
forces.  Or,  les  équations  d’équilibre  d’un  corps  so- 
lide , autour  d’un  point  fixe , sont  au  nombre  de 
trois  (n#  366),  qui  seront,  relativement  à ces  forces, 

ny, — ?,)  — (x> — pïja  dm — ’ 

/[X,  — P)  z.  — (Z,  — 0 •*/]  dm  = o, 

/[Z,  — r,)jr,  — (Y;  — ?/)  2/]  rfm  ===  o ; ./• 

les  intégrales  s’étendant  à la  masse  entière  du  mo- 
bile. 

La  considération  des  axes  principaux  simplifie  les 
termes  résultant  de  la  substitution  des  valeurs  de  pt , 
q,,rJf  sous  les  signes  f . En  observant  qu’alors  les  in- 
tégrales fX'jflm,  fzlcc.ldm,  fyp/dm,  sont  nulles,  et 
désignant  par  A,  B,  Ç,  les  trois  momens  d’inertie 
principaux  du  mobile,  de  sorte  que  A,  B,  C,  repré- 
sentent le$  mêmes  intégrales  que  dans  le  n°  409  > et 
qu’on  ait , par  conséquent , ••••". 

f{pc*  _ f*)dm  = B — A, 

/(  z,“  — x*)  dm  = A — C , 
f&r  “ */)dn  = C B,  . 

j m 

les  trois  équations  précédentes  deviendront 

Cdr  -f-  (B  — A)  pqdt  = R dt , 

B dq  -(-  (A  — C ) rpdt  = Qdt  + 

A dp  + (C  — B)qrdt  = Bdt , 

où  l’on  a fait , pour  abréger, 

/(*/Y,  — 7,X,)  dm=  R , 

/(Z/X„  ~ = Q> 

, f(y, Z,  — z ?,)  dm  z=  P. 
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4i5*  Les  composantes  X, , Y, , Z,,  étant  celles  des 
forces  données,  suivant  les  axes  mobiles  üjc,  , Oy,, 
Os,,  leurs  valeurs  dépendront  de  la  direction  de  ces 
droites  dans  l’espace , ou  des  trois  angles  4 , 6 , P » 
les  quantités  P,  Q,  R,  seront  donc  des  fonctions  de 
4,  S,  <p,  données  dans  chaque  cas  particulier;  par 
conséquent,  le  problème  du  mouvement  de  rotation 
d’un  corps  solide  autour  d’un  point  fixe , conduit  à six 
équations  différentielles  du  premier  ordre,  entre  les 
six  inconnues  p,  q,  r,  4,  0,  <P,  et  la  variable  t , savoir, 
les  trois  équations  (a) , jointes  aux  trois  équations  ( 7) 
dun°  410.  En  éliminant  , dans  les  premières  équations, 
les  trois  inconnues  p,  q,  r,  au  moyen  des  dernières 
équations,  on  obtiendrait  trois  équations  différen- 
tielles du  second  ordre,  relatives  à 4,  0,  <P,  qui 
sont  les  inconnues  définitives  du  problème  ; mais  il 
vaut  mieux  conserver  les  six  équations  du  premier 
ordre. 

Nous  nous  bornerons  à considérer  le  cas  où  la  pe- 
santeur est  la  seule  force  qui  agisse  sur  les  points  du 
mobile.  Prenons,  dans  ce  cas,  l’axe  Os  vertical  et  di- 
rigé dans  le  sens  de  cette  force  constante , que  nous 
représenterons  par  g;  ses  trois  composantes  suivant 
les  axes  Ox, , Oy, , Os, , seront 

X^fga",  Y,  = gb",  -L^gc",' 

/ -*/  • ‘ -A  - 

à cause  de  (n°  377) 

a"  = cos  zOjc,  , b"  = cos  sOy, , c"  = cos  sOs(  ; ' 
* * * ' 
et  si  l’on  désigne  par  M la  masse  du  mobile , et  par 

a,  Ç,  y,  les  trois  coordonnées  constantes  de  son 
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centre  de  gravité,  par  rapport  à ces  axes  mobiles,  de 
sorte  qu’on  ait  * j 

.1  * ' f >■  . 

fX'dm  = Ma , fjjdrn  = Mfa  , fzjdm  = , 


il  en  résultera 

R = (ab"  — Ca")Mgr 
Q a=  (ya"  — etc")  Mg , 

P = (&"  - 

Les  équations  (a)  deviendront  donc 

Cdr  -H  (B  — A)  pqdt  — ( ab " — Ça")  M gdt, 

B dq+  (A  — C)  rpdt.  = (y  a"  — ae")  M gdt , 

A dp-jr-  (C  — B ) qrdt  — (Çc"  — yb")  M gdt , 

auxquelles  il  faudra  joindre  les  équations  (y)  et 
celles-ci  (n°  £78)  : 

a"  — ‘ — sin  9 sia  p , b”  — — sin  9 cos  <p  , c“  ~ cos  5.  (c) 

4 ï4-  On  parvient  facilement  à intégrer  les  équa- 
tions (b) , lorsque  leurs  seconds  membres  sont  nuis  ; 
ce  qui  a lieu  quand  on  fait  abstraction  de  la  pesan- 
teur, ou  bien , lorsque  le  point  fixe  O est  le  centre  de 
gravité  du^  mobile,  et  où  l’on  a,  conséquemment, 
<*  = o,  Ç~  o,  y = o.  . f; 

Les  équations  (b)  se  réduisent  alors  à 

; Cdr  -f-  (B  — A) pqdt  — o,  i 

Bdq  -f-  (A  — C)  rpdt  = o , ( (d) 

A dp  •+•.  (-C  — B ) qrdt  = o.  ) 

Or,  si  on  les  multiplie  par  r,  q,  p,  et  qu’on  les  ajoute. 
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C rdr  -f-  Bqd(]  -j-  A pdp  — o ; 


* 


et,  en  intégrant,  on  a 

Cr’  + Bÿ1  -f-  A/>*  — h\  ' (e) 


h #tant  une  constante  arbitraire.  Si  l’on  ajoute  ces 
mêmes  équations,  après  les  avoir  multipliées  par  Cr, 
, A p,  il  en  résulte 

Ça* rdr  -f-  B *qdq  -j-  A* pdp  = o ; 

d’où  l’on  tire,  en  intégrant, 

C*r*  + B *q*  + A y — k*i  {/) 

k*  étant  une  seconde  constante  arbitraire,  qui  ne 
peut  être  qu’une  quantité  positive , ainsi  que  la  pre- 
mière. 

Ces  équations  (e)  et  (f)  donnent 


_ Aa— BA  + (B— C)Crl  , A* — AA  -4-  (A  — C)Cr* 

P (A  — Bjl  * V . (B  — T)  B * 

En  substituant  les  valeurs  de  p et  q dans  la  première 
équation  {d),  et  la  résolvant  ensuite  par  rapport  à dt, 
on  a 


dt  sss 


:±  l/  AB.C dr 


[A*—  B/t  + (B  — C)  Cr*J  ï [AA  — k'+  (C  — A)  Cr’]  * 


I-(g) 


On  regardera  le  dénominateur  comme  une  quantité 
constamment  positive}  et  l’on  prendra,  au  numéra- 
teur, le  signe  -f-  ou  le  signe  — , selon  que  la  différen- 
tielle dr  sera  positive  ou  négative»  afin  que  le  temps 
soit  toujours  croissant , et  sa  différentielle  toujours 
positive. 
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En  intégrant  cette  formule  (g),  on  aura  la  valeur  • • 
de  t en  fonction  de  r;  d’où  l’on  conclura,  récipro- 
quement, la  valeur  de  r en  fonction  de  t : les  valeurs 
des  trois  quantités  p , q , r,  peuvent  donc  être  censées 
connues  en  fonctions  de  cette  variable,  ou  du  moins 
elles  ne  dépendent  plus  que  d’une  seule  intégrale , 
qui  se  réduira  toujours  aux  fonctions  elliptiques  (*). 

On  obtiendra  cette  intégrale  sous  forme  finie , 
sans  le  secours  de  ces  fonctions , lorsque  deux  des 
trois  momens  d’inertie  A,  B,  C , seront  égaux,  ou  lors- 
que la  constante  k*  sera  égale  à l’une  des  trois  quan- 
tités A h , B/i , Ch. 

4 1 5.  Si  l’on  examine  avec  attention  la  forme  des 
équations  (c?),  et  qu’on  ait  égard  aux  formules  (8) 

'j  du  n°4i  i > on  parvient  à découvrir  d’autres  équations  ' 
immédiatement  intégrables. 

En  effet,  j’ajoute  les  équations  ( d ),  après  les  avoir 
multipliées  par  c , b , a;  ce  qui  donne 

•o.,-  ''  ..  / • 

[cdr  -|-  (aq  — bp)rdt]  C + [bdq  -f-  (cp  — ar ) qdt]  B 
[adp  -(-  {br  — cq)  pdt ] A = o , 

ou  bien,  en  vertu  des  trois  premières  formules  (8), 

Cd.cr-\- Bd.bq SdMp  — o. 

P 

On  trouvera  semblablement 

Cd . c’r +Bd.  b'q  -f-  Ad.  a'p  = o , 

C d.  c"r  -+-B4 . b'q  + A d . a'p = o. 


(*)  Voyez,  sur  ce  point,  le  premier  volume  de  la  Théorie, 
de# Fonctions  elliptiques.  ' 
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En  intégrant,  011  aura  donc  * 

C rc  -f-  B qb  -f-  Apa  = l , \ 

Crc'  -f-  -f-  Apa'—  F,  f (h) 

C rc"+  B qb"+  Apa"—  F',  ) 

l,  F étant  des  constantes  arbitraires. 

Ces  trois  intégrales  ne  sont  pas  des  équations  dis- 
tinctes entre  elles  j car  si  1 on  ajoute  leurs  carrés , on 
trouve,  en  ayant  égard  aux  équations  du  n»  377, 

C V -h  By  -f-  A'p'  — Z*  + F*  -f-  Fl%  ; ' 

résultat  qui  rentre  dans  l’équation  (f) , et  d’où  l’on 
conclut,  entre  les  constantes  k,  l,  l\  V,  ja  relation 

/*  + r*  + F>-  = Je* . 

Si  l’on  substitue  dans  ces  équations  (h),  à la  place 
de  a,  b,  etc.,  leurs  valeurs  en  fonctions  de  4, 
6»  <P  (n°  $78),  on  obtiendra  trois  équations  entre 
les  six  variables  4,  Q,  <p,  p,  q>  r,  et  les  cons- 
tantes arbitraires  Z,  F,  Z",  qui  devront  être  des  inté- 
grales des  équations  (7)  du  n°  410;  et  c’est,  en  effet, 
ce  qu’il  est  aisé  de  vérifier.  Comme  ces  trois  inté- 
grales n’équivalent  qu’à  deux  équations  réellement 
distinctes,  il  s’ensuit  qu’il  doit  exister  une  troisième 
intégrale  des  équations  (7);  mais  avant  de  la  cher- 
cher, il  est  nécessaire  de  voir  ce  que  signifient  les 
équations  (h).  , 

4i6.  D’après  ce  qu’on  a vu  dans  le  n#  409,  elles 
montrent  que  les  momens  des  quantités  de  mouve- 
ment de  tous  les  points  du  mobile,  par  rapport  ajux, 
axes  iixes  Ox,  0 y,  0 z,  sont  constans  et  égaux  à Z, 
1,1,  pendant  toute  la  durée  du  mouvement.  Endes 
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comparant  aux  formules  (6)  de  ce  numéro,  et  obser- 
vant qu’en  vertu  de  l’équation  (f),  le  moment  prin- 
cipal G est  e'gal  à la  constante  k,  regardée  comme  po- 
sitive , on  aura 

i r i" 

cos mOx  =jt  cos  mOjr  = j>  cos raOz  — j , 

pour  déterminer  la  direction  de  l’axe  Ont  de  ce  mo- 
ment , qui  demeurera  immobile , ainsi  que  le  plan 
perpendiculaire  à cette  droite.  La  position  de  l’axe 
Om  changera  par  rapport  aux  axes  mobiles  0xt,  0 ylT 
0 zt;  mais  on  la  retrouvera,  à chaque  instant,  au 
moyen  des  formules  (5)  du  n°  409  , dans  lesquelles 
on  peut  supposer  connues  les  quantités  p,  q,  r.  On 
pourra  donc  assigner,  à un  instant  quelconque;,  le 
point  où  cette  droite  rencontre  la  surface  du  mo- 
bile, et  la  trace,  sur  cette  surface,  de  la  section  du 
plan  mobile  perpendiculaire  à cette  droite. 

Ainsi,  lorsqu’un  corps  solide  tourne  autour  d’un 
point  fixe , en  vertu  d’une  ou  plusieurs  impulsions 
primitives,  sans  qu’aucune  force  motrice  agisse  sur 
ses  points,  il  existe  un  plan  passant  par  le  point  fixe, 
qui  demeure  invariable  pendant  le  mouvement,  et 
dont  on  peut  déterminer  la  position,  à chaque  ins- 
tant, par  rapport  aux  plans  mobiles  des  axes  princi- 
paux du  corps. 

Nous  aurons  occasion,  dans  la  suite,  do  généraliser 
ce  théorème  ; maintenant,  il  va  nous  servir  à trouver 
la  troisième  intégrale  des  équations  (7). 

417.  L’âxe  Om  étant  immobile,  nous  pouvons  le 
prendre  pour  l’axe  fixe  Oz , dont  la  direction  est  ar- 
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bitraire  ; nous  aurons  alors 

cos  m0.r/  = cos  zOjc/  = a",, 
cos  rnOjt  = cos  zO y,  — b", 
cos  mOz , — cos  zOz,  = c". 

A cause  de  G = k et  des  formules  (5)  du  n°  409  , il 
en  résultera. 

• . \ • 

5f  r"  — — 

C « • y 


Il  V y,  

a — k >,  k * 

les  équations  (c)  deviendront  donc 


siu0sinip= — sin0cos<p=- — ^2,  cos0s=y;  (i) 


elles  s’accorderont  entre  elles,  en  vertu  de  l’équa- 
tion ( f ),  et  serviront  à déterminer  les  angles  <p 
ét  0,  en  fonctions  du  temps,  d’après  les  valeurs  de 

p*:q»  r‘  . . 

Maintenant,  si  l’on  élimine  dQ  entre  les  deux  pre- 
mières équations  (7)  du  n°  4I0t  on  aura 

sin*  ==E  sin  0 sin  p pdt  -f-  sin  0 cos  <p  qdt  ; 

d’où  Ton  tire,  en  vertu  des  équations  précédentes, 

- r 

donc,  à cause  de  l’équation  (e),  on  aura 

<<4  — - (*)  ; ; 

et  en  substituant  la  formule  (g)  à la  place  de  dt,  il  en 
résultera  une  valeur  de  d°\,  dont  l'intégration  se  ré- 
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duira  aussi  aux  fonctions  elliptiques,  et  qui  s’obtien- 
dra sous  forme  finie  dans  les  mêmes  cas  que  l’inté- 
grale de  dt.  De  cette  manière,  on  connaîtra  donc  la 
valeur  du  troisième  angle  >\J,  en  fonction  de  r,  et,  par 
conséquent , en  fonction  de  t. 

Les  quantités  h — C/m  et  Æ1  — C V*  étant  positives, 
en  vertu  des  équations  (e)  et  (f),  et  k étant  aussi 
une  quantité  positive,  il  en  résulte  que  la  vitesse  an- 
gulaire — sera  toujours  négative,  et  que  le  mouve- 
ment de  la  droite  ON  aura  constamment  lieu  dans  le 
même  sens.  A cause  que  l’angle  4/  est  compté  dans  le 
sens  indiqué  par  la  flèche  s (n°  378),  ce  mouvement 
se  fera  en  sens  contraire,  c’est-à-dire,  de  l’axe  O.r 
vers  l’axe  Oy  ; sa  direction  constante  dépendra  donc 
dû  sens  de  l’axe  0/,-  que  nous  déterminerons  tout  à 
l’heure. 

4i8.  Les  valeurs  des  six  variables  p , q,  r,  4-,  0,  <P, 
résultant  de  notre  analyse , seront  des  fonctions  du 
temps,  qui  contiendront,  en  outre , quatre  constantes 
arbitraires,  savoir,  k,  h,  et  les  deux  constantes  qui 
seront  introduites  par  l’intégration  des  formules  (g) 
et  (A-).  Les  intégrales  complètes  des  équations  (7)  et 
( d ),  dont  ces  valeurs  dépendent,  devraient  renfer- 
mer six  constantes  arbitraires  ; mais  le  choix  que  nous 
venons  de  faire,  de  l’axe  0 m dû  moment  principal , 
pour  l’un  des  axes  des  coordonnées  oc , y , z , a fait 
disparaître  deux  de  ces  constantes;  car,  0/n  coïnci- 
dant avec  0 z,  les  angles  mOoc  et  mOy  sont  droits,  et, 
d’après  les  formules  du  n°  416,  il  en  résulte  l'=o  et 
/"  = o.  Nous  n’avons  donc  plus,  pour  achever  la  so- 

2.  JO 
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lution  complète  du  problème,  qu’à  déterminer,  au 
moyen  des  données  initiales  du  mouvement  les 
quatre  constantes  restantes,  et  les  parties  des  droites 
passant  par  le  point  O,  auxquelles  répondent  les  an- 
gles variables,  pendant  toute  la  durée  du  mou- 
vement. 

Pour  cela,  supposons  que  le  mobile  dont  on  con- 
sidère le  mouvement  de  rotation  , soit  formé,  comme 
dans  le  n°  386,  de  deux  corps,  dont  l’un  était  en  re- 
pos et  retenu  par  le  point  fixe  0,  et  dont  l’autre, 
animé  d’une  vitesse  donnée , est  venu  frapper  le  pre- 
mier, et  s’y  attacher.  Soient  fi.  la  masse  du  corps  cho- 
quant, v la  vitesse  commune  à tous  ses  points  avant 
le  choc,  FE  la  direction  initiale  de  son  centre  de 
gravité,  HEK  la  section  du  mobile  par  le  plan  de 
cette  droite  FE  et  du  point  0 , et  f la  longueur  de  la 
perpendiculaire  OL,  abaissée  de  ce  point  sur  cette 
droite.  La  percussion  qui  a produit  le  mouvement 
de  rotation  sera  dirigée  suivant  FE,  et  égale  à fxv. 
D’après  le  principe  du  n*  353 , si  l’on  prend  en  sens 
contraire  de  leurs  directions  les  quantités  de  mouve- 
ment de  tous  les  points  du  mobile , qui  auront  lieu 
immédiatemenUaprès  le  choc,  l’équilibre  devra  exis- 
ter entre  ces  quantités  de  mouvement  finies  et  la 
force  fxv  prise  dans  sa  direction  ; or , pour  cet  équi- 
libre , il  faudra  (n°  282)  que  le  moment  /j.vJ  de  cette 
force  soit  égal  au  moment  principal  de  ces  quantités 
de  mouvement,  et  que  les  axes  de  ces  deux  momens 
soient  dans  le  prolongement  l’un  de  l’autre.  Puis- 
que ce  moment  principal,  qu’on  a appelé  G,  est 
constamment  égal  à k( n°  416),  ou  aura  donc  d’abord 
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pour  la  valeur  de  cette  constante  positive. 

De  plus,  si  l’on  mène  par  le  point  0 l’axe  du  mo- 
ment ftc j , perpendiculaire  à la  section  donnée  EHK 
du  mobile,  cette  droite  sera  aussi  l’axe  du  moment  • 
principal , que  nous  avons  pris  pour  l’axe  O z ; les  di- 
rections Ox , , 0yt , O zt , des  trois  axes  principaux  du 
mobile , seront  également  données  à l’origine  du 
mouvement  ; les  angles  que  font  ces  droites  avec  0 z 
seront  donc  connus;  et,  d’après  le  numéro  précé- 
dent , nous  aurons 

k cos  zOx,  k cos  zOr.  X-  cos  xOz,  ... 

p=—i — > î = — ÏT2- > CO 

• 

pour  les  valeurs  initiales  de  p,  q,  r.  En  les  substituant 
dans  l’équation  ( e ),  on  aura  la  valeur  de  la  constante  h. 

On  prendra  arbitrairement  pour  les  droites  Oxt , 
Oj  t , 0 zt,  les  parties  qu’on  voudra  des  axes  princi- 
paux du  mobile  qui  se  coupent  au  point  0 ; mais 
après  les  avoir  choisies,  et  avoir  fixé  les  points  de  la 
surface  du  mobile  où  ces  portions  de  droites  vien- 
nent aboutir,  elle  ne  devront  plus  changer  pendant  le 
mouvement. 

Le  sens  de  la  percussion  exercée  sur  le  mobile,  sui- 
vant la  direction  FE,  déterminera  celui  de  la  rota- 
tion autour  de  chacun  des  axes  0x/f  Oyt ,'  0z/ , a 
l’origine  du  mouvement,  et,  par  conséquent,  les  si- 
gnes des  valeurs  initiales  de  p,  q,  r (n*  4°9)* 
saura  donc  aussi,  d’après  les  équations  précédentes, 

si  les  angles  zOx, , zOp, , zOz, , sont  d’abord  aigus 

/ 

10.. 
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ou.  obtus  ; et  il  suffira  d’avoir  égard  à l’un  de  ces  an- 
gles, plus  petit  ou  plus  grand  que  go°,  pour  déter-* 
miner  la  partie  de  la  perpendiculaire  au  plan  de  la 
section  HEK , qu’on  devra  prendre  pour  l’axe  O2  ou 
O m,  et  qui  sera,  pendant  toute  la  durée  du  mouve- 
ment, l’axe  du  moment  principal  des  quantités  de 
mouvemens  de  tous  les  points  du  mobile. 

L’intersection  NON'  du  plan  de  la  section  HEK  et 
du  plan  des  axes  Ox,  et  Oyl , sera  aussi  connue , à 
l’origine  du  mouvement.  Pour  connaître  la  partie  ON 
de  cette  droite , à laquelle  répondent  constamment  les 
angles  %{/  et  <p,  il  suffira  donc  de  savoir  si,  à cette 
époque , <p  ou  NOx,  est  un  angle  aigu , ou  un  angle 
aigu  augmenté  de  1 8o“  ; et  comme  on  a 

cos  zOx,  = — sin  0 sin  <p , cosz  Oj/  — — sin  0 cos  <p  , 

il  suffira  d’avoir  égard  au  signe  de  l’un  de  ces  cosi- 
nus, ou  de  la  valeur  initiale  d’une  des  quantités  p 
et  q. 

La  droite  fixe  Ox  est  entièrement  arbitraire  dans 
le  plan  de  la  section  HEK.  Pour  plus  de  simplicité , 
je  supposerai  qu’elle  coïncide  avec  la  position  initiale 
de  ON.  En  faisant  ^ = o dans  les  valeurs  de  a',  b',  c', 
du  n°  378,  on  aura,  à l’origine  du  mouvement , 

cosjrOx==cosôsinp,  cosjrQX/=cos®  cos^,  cos yOzt=s\nd. 

Connaissant  les  valeurs  initiales  des  angles  0 et  <p,  ai- 
gus ou  obtus,  il  suffira  donc  de  considérer  le  signe 
de  cos^Ox,  ou  cosjrOj",  ■>  pour  connaître  la  partie  de 
la  perpendiculaire  à Ox  ou  ON,  qu’on  devra  prendre 
pour  l’axe  fixe  Oy , et , par  conséquent , le  sens  de  la 

•Y  . • 

/ * « 
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vitesse  qui  aura  lieu  de  ON  vers  Oy,  et  restera  le 

même  pendant  tout  le  mouvement. 

Toutes  choses  restant  d’ailleurs  les  mêmes,  si  le  sens 
. du  choc  primitif  est  seul  changé,  les  valeurs  initiales 
d e p , q , r,  changeront  toutes  trois  de  signe;  en  sup- 
posant que  les  angles  primitifs  0 et  <p  fussent  aigus 
avant  ce  changement,  ils  deviendront  7 r — 0 et  7r+q>; 
et  les  droites  Oz  et  ON  se  changeront  dans  leurs  pro- 
longemens.  En  mettant  7 r — ô et  7r-j-  <p  au  lieu  de  0 
et  <p  dans  les  équations  précédentes,  il  n’en  résultera 
aucun  changement  pour  les  valeurs  initiales  des  an- 
gles jOx/ , yOyt , yOzr  La  droite  0 y restera  donc  la 

même;  mais  la  vitesse  angulaire  ^ étant  toujours 
négative  et  dirigée  de  0.r  vers  Oy , et  0.r  coïncidant 
actuellement  avec  ON',  le  sens  de  cette  vitesse  aura 
changé  avec  celui  de  la  percussion  primitive. 

Enfin,  on  déterminera  les  constantes  arbitraires 
qui  seront  ajoutées  aux  intégrales  des  formules  ( g ) ët 
(k),  de  manière  qu’on  ait  t ==  o et  4 = o,  à l’origine 
du  mouvement,  c’est-à-dire,  pour  la  valeur  initiale  et 
donnée  de  r. 

419.  Maintenant,  nous  ferons  remarquer  quelques 
propriétés  générales  du  mouvement  que  nous  venons 
de  déterminer. 

i°.  D’après  les  formules  du  n°  4°8,  le  carré  de  la 
vitesse  de  l’élément  dm  du  mobile,  à un  instant  quel- 
conque , a pour  expression 

(rizi  — T,)'  + (jx,  — pz,Y  -f-  ( py , — qxÿ. 

En  multipliant  cette  quantité  par  dm,  on  aura  la  force 
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vive  de  ce  point  matériel  (n°  36i);  et  en  intégrant 
ensuite,  dans  toute  l’étendue  de  la  masse  dij  corps, 
on  obtiendra  la  somme  des  forces  vives  dont  il  est 
animé  au  bout  du  temps  t.  Or , en  supprimant  les 
termes  multipliés  par  fx tdm,  fz^drn , fy p/dm , à 
cause  que  les  coordonnées  xt , yt , zt , sont  rapportées 
à des  axes  principaux,  et  ayant  égard  aux  valeurs 
des  momens  d’inertie  A,  B,  C,  on  a,  pour  cette 
somme , 

A p»  + Bq‘  + Cr'; 

donc,  en  vertu  de  l’équation  (e),  la  somme  des  forces 
vives  de  tous  les  points  du  mobile  est  constante  pen- 
dant le  mouvement. 

2®.  Si  l’on  appelle  car  la  vitesse  angulaire  autour 
de  l’axe  du  moment  principal , qui  coïncide  constam- 
ment avec  0 z,  cette  composante  de  la  vitesse  ce , re- 
lative à l’axe  instantané,  se  déduira  de  celle-ci,  en  la 
multipliant  par  le  cosinus  de  l’angle  que  fait  l’axe 
instantané  avec  l’axe  Oz  ; d’après  le  n°  4°7  » on 
aura  donc 

<ar  = a" p -j-  b"q  + c"r; 

et  si  l’on  substitue  pour  a",  b",  c",  leurs  valeurs  trou- 
vées dans  le  n°  417»  et  qu’on  ait  égard  à l’équa- 
tion (e) , il  en  résultera 


h 


La  vitesse  angulaire  du  mobile,  parallèlement  au 
plan  dans  lequel  la  percussion  primitive  a eu  lieu , 
est  donc  constante  et  égale  à la  somme  des  forces 
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vives  de  tous  les  points  du  corps,  divisée  par  le  mo- 
ment de  cette  percussion  par  rapport  au  centre  fixe. 

3®.  Soient  x' , y',  z ',  les  coordonnées  d’un  point 
quelconque  de  l’axe  instantané  , rapportées  aux  axes 
Ox, , Ojr, , Oz , , et  u la  distance  de  ce  point  à leur 

origine  0.  En  observant  que  r-,  sont  les  cosinus 

des  angles  que  font  ces  droites  avec  l’axe  instantané 
(n®  407) , on  aura 


x' 


ni 

et 


y 


• • • 1/* 

si  donc  on  multiplie  les  équations  (e)  et  ( f ) par  — r 
elles  deviendront 

Ax'®  + B/*  H-  Cz'®  = , 

A®x'*-f-  B*/®  -f-  C®z'®  = ~ ; 

et  si  l’on  élimine  — entre  celles-ci  , on  aura 

«T 

A(A'* — A A)x'®  + B(Æ*  — Bh)y*  -f-  C [k*  — • CA)z'®  = o ; 

d’où  l’on  conclut  que  l’axe  instantané  de  rotation 
demeure  toujours  sur  la  surface  d’un  cône  du  second 
degré,  que  l’on  peut  tracer  dans  l’intérieur  du  mo- 
bile, lorsque  les  constantes  h et  k sont  connues.  Ce 
cône  se  change  en  un  plan  , quand  le  carré  de  k est 
égal  à l’un  des  produits  A h , B h , Ç.h  ; il  devient  un 
cône  droit  à base  circulaire  , ayant  pour  axe  l’un  des 
trois  axes  principaux  relatifs  à ce  point,  toutes  les  fois 
que  deux  des  côefliciens  de  l’équation  précédente 
sont  égaux. 
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4°  L’axe  0 m ou  O z du  moment  principal  des  quan- 
tité^ de  mouvement,  étant  immobile,  la  suite  des 
droites  suivant  lesquelles  il  traverse  le  corps  pendant 
le  mouvement , se  trouvera  sur  un  cône  qui  a le 
point  O pour  sommet.  Or,  ce  cône  est  aussi  du  se- 
cond degré,  comme  le  précédent.  En  effet,  si  l’on 
appelle  x",y",  z* , les  trois  coordonnées  d’un  point 
quelconque  de  l’axe  O/ra , rapportées  aux  axes  Oxt , 
0 y,  , O2,  » e*  si  l’on  désigne  par  ut  la  distance  de  ce 
point  à l’origine  O , on  aura 

x"  = d'u, , y"  = b\  z'  = c"u  , 
et,  par  conséquent. 


. kx"  n ky"  n k'z" 

A P = , Br/  = —,  Cr  — . 

r U,  1 U U 


En  substituant  ces  valeurs  dans  les  équations  (é) 
et  (J)  , il  vient 


k'z”1  , A*r*a  , A’x*»  , 

— + + "T“  = h<  ' 

z"  H- y'1  -+-  x"%  = u*  ; 
et  par  l’élimination  de  u‘ , on  en  conclut  : 


A’  — A A 


+ 


k>  — BA 
g 


A*  — CA 


pour  l’équation  de  la  surface  du  cône  dont  il  s’agit, 
5°.  Pour  que  ce  cône  et  le  précédent  ne  soient 
pas  imaginaires,  il  faudra  que  les  quantités  k%  — AA, 
k * — BA,  k% — CA,  ne  soient  pas  toutes  trois  de 
même  signe.  Cela  étant,  si  A est  le  plus  grand  et  C le 
plus  petit  des  trois  momens  d’inertie  principaux,  les 
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deux  quantités  A» — A h et  A*  — Ch  devront  être  de  si- 
gnes contraires.  Or,  selon  que  la  troisième  quantité 
A* — BA  aura  le  même  signe  que  h* — A h ou  A* — CA, 
les  sections  de  ces  deux  cônes  seront  des  ellipses  per- 
pendiculaires à l’axe  du  plus  grand  ou  à l’axe  du 
plus  petit  moment  d’inertie.  Par  conséquent,  pendant 
toute  la  durée  du  mouvement,  l’axe  instantané  de 
rotation  ne  s’écartera  de  l’un  de  ces  deux  axes  prin- 
cipaux , que  de  quantités  limitées  ; et , en  même 
temps  , cet  axe  principal  ne  s’écartera  non  plus  que 
de  quantités  limitées,  de  l’axe  Ont  perpendiculaire  au 
plan  de  la  percussion  primitive  et  du  point  O. 

420.  Lorsque  l’axe  instantané  de  rotation  01  (fig.  3) 
s’écarte  très  peu  de  l’un  des  trois  axes  principaux, 
par  exemple  de  l’axe  Os, , pendant  toute  la  durée  du 
mouvemeut,  on  peut  déterminer  sa  position  et  celle 
du  mobile  à un  instant  quelconque , d'une  manière 
très  simple,  et  sans  recourir  aux  fonctions  ellipti- 
ques. A la  vérité,  cette  autre  solution  du  problème 
n’est  qu’approchée  ; mais  on  pourra  pousser  l’ap- 
proximation aussi  loin  qu’on  voudra  : celle  à laquelle 
nous  nous  arrêterons  suffira  pour  compléter  ce  qui  a 
été  dit  dans  le  n°  38g , sur  les  propriétés  mécaniques 
des  axes  principaux. 

Nous  avons  ( n°  406  ) 


sin  IOz,  = 


Vp*  + r . 
Ÿp'  + Ÿ + I*  ’ 


l’angle  IOz,  étant  très  petit  par  hypothèse p et  q se- 
ront deux  fractions  très  petites  de  r;  si  l’on  néglige 
leur  produit,  la  première  équation  (d)  se  réduit 


» 
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a dr—o,  et  donne  r = «;,  n étant  une  cons- 
tante arbitraire  qui  exprimera  la  vitesse  de  rota- 
tion du  corps , ou  la  valeur  de  Vp*  -f-  q>  4-  r* , en 
négligeant  aussi  les  carrés  de  p et  q.  Les  deux  autres 
équations  (d)  deviendront 

Bdq  -f-  (A  — C )npdt  = 0,  1 , » 

A dp  -f-  (C  — B )nqdt  = 0.  J 
Pour  les  intégrer,  je  fais 

P — £ sin(rc'£  -f-  y),  q = C cos  ( rit  -f-  y); 

G » y,  n',  étant  des  quantités  constantes.  En  subs- 
tituant ces  valeurs  de  p et  q dans  les  équations  (1), 
et  supprimant  ensuite  le  sinûs  ou  cosinus  qui  se 
trouve  facteur  commun  à tous  leurs  termes , il 
vient  < 


B Z ri  — (A  — C )Gn = o , A 6n!  — (B  ~ C )G'n = o ; 
doù  l’on  tire 

C = a\/A(A  — Cj, 

£ = a v/B(B  — C)  ; 

a étant  une  constante  qui  restera  arbitraire,  ainsi 
que  y.  Si  donc  on  fait , pour  abréger, 


/(A  - Ç)(B  - C)  __ 

V AB  —à  , 


il  en  résultera 


p = a y B(B  — C)  sin  (frit  -}-  y),  ) , 
q = a\/A(A — C)  cos  (fnt  + y) , j 
pour  les  intégrales  complètes  des  équations  (i)_ 
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Si  l’on  projette  l’axe  instantané  01  sur  le  plau  des  xt 
ety/t  et  qu’on  appélle  £ l’angle  que  fait  cette  projec- 
tion avec  l’axe  des  y t , on  aura 

‘ tangC  = • 

de  plus,  la  valeur  de  sin  10 zt  se  réduit  à 

\ ' 

sin  IOzy  = l-s/pû  H-  q% , , 

•\  * 

au  degré  d’approximation  où  l’on  s’est  arrêté;  par 
conséquent , les  valeurs  précédentes  de  p et  q feront 
connaître  immédiatement,  à chaque  instant , la  po- 
sition de  l’axe  de  rotation  dans  l’intérieur  du  mobile. 
On  va  voir  les  conséquences  qui  en  résultent. 

421.  Si , à l’origine  du  mouvement,  cette  droite 
a coïncidé  exactement  avec  l’axe  0z; , il  faudra  qu’on 
ait  p = o et  q — o,  quand  t =o  ; ce  qui  exige  que 
la  constante  a soit  nulle.  Alors  on  aura  constamment 
pz=o  et  q — o;  et  l’axe  instantané  01  coïncidera  , 
pendant  toute  la  durée  du  mouvement , avec  l’axe 
Oz,,  qui  demeurera  immobile  (n°  4o5).  Lors  donc 
que  le  corps  retenu  par  le  point  fixe  0 aura  commencé 
à tourner  autour  de  l’un  des  trois  axes  principaux 
qui  se  coupent  en  ce  point,  il  continuera  indéfini- 
ment à tourner  autour  de  cet  axe,  comme  s’il  était 
entièrement  fixe  ; ce  qui  est  la  proposition  du  n°  38g. 

Mais , si  à l’origine  du  mouvement  l’axe  01  s’é- 
cartait un  peu  de  0zy,  les  valeurs  initiales  de  p et  q, 
et,  conséquemment,  la  constante  a,  seront  seule- 
ment très  petites.  Or , pour  que  les  valeurs  de  p et  q 
demeurent  toujours  très  petites,  il  faut  que  la  cons- 


Digitized  by  Google 


i56  „ TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE.  C 

,,  ff  • 

tante  soit  réelle  ; car , lorsqu’elle  est  imaginaire  ; 

-le  sinus  et  le  cosinus  contenus  dans  les  équations  (2) 
se  changent , par  les  formules  connues , en  expo- 
nentielles réelles , et  les  valeurs  de  p et  q , qui  en * 
résultent , croissent  indéfiniment  avec  le  temps  t. 
La  réalité  de  S'  exige  que  lç  moment  principal  C soit 
4 le  plus  grand  ou  le  plus  petit  des  trois  momens 
d’inertie  A , B , C.  Donc  , quand  l’axe  instantané  de 
rotation  a été  un  tant  soit  peu  écarté  de  l’axe  prin-  * 
cipal  qui  répond  au  moment  d’inertie  moyen , cet  » • 
écart  augmente  avec  le  temps , et  ne  reste  pas  ren-» 
fermé  entre  de  très  petites  limites;  et,  au  contraire, 
lorsqu’on  l’a  un  peu  écarté  de  l’axe  principal  auquel 
répond  le  plus  grand  ou  le  plus  petit  moment  d’i-  ’ 
nertie',  il  s’en  éloigne  très  peu,  et  ne  fait  que  de  très 
petites  oscillations  pendant  toute  la  durée  du  mou- 
vement. t 

Il  y a donc  une  différence  essentielle  entre  les  trois 
axes  principaux  du  mobile  qui  se  coupent  au  point 
fixe  O : en  supposant  que  A soit  la  plus  grande,  et  C la 
plus  petite  des  trois  quantités  A,  B,  C,  le  mouvement 
de  rotation  est  stable  autour  des  axesCbr,  et  0 zt , et  ne 
peut  être  qu’instantané  autour  de  l’axe  0/(.  S’il  s’agit, 
par  exemple,  d’un  ellipsoïde  homogène,  retenu  par 
son  centre  de  figure , le  mouvement  est  stable  autour 
du  plus  grand  ou  du  plus  petit  de  ses  trois  diamètres 
principaux,  et  non  stable  autour  de  son  diamètre 
moyen. 

422.  Dans  le  cas  de  l’instabilité  du  mouvement, 
les  formules  (2)  n’exprimeront  les  valeurs  appro- 
chées de  p et  q que  pendant  les  premiers  instans  du 
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mouvement , et  tant  qu’elles  seront  très  petites , 
comme  le  supposent  les  équations  (i),  dont  elles 
sont  déduites.  Pour  avoir  les  valeurs  de/?,  q , r,  à 
un  instant  quelconque , il  faudra  alors  recourir  à la 
solution  rigoureuse  du  problème.  Dans  le  cas  de  la 
stabilité,  les  valeurs  approchées  de  p et  q,  données 
parles  équations  (3),  subsisteront  pendant  toute  la 
durée  du  mouvement;  et  l’on  déterminera  de  la 
manière  suivante  celles  des  trois  angles  4 , 0 , <p. 

Je  supposerai , comme  dans  le  n°  418,  que  le  mou- 
vement a été  produit  par  le  choc  d’une  masse  fi,  dont 
tous  les  points  avaient  une  vitesse  v,  parallèle  à une 
droite  FE  ( fig.  8),  passant  par  le  centre  de  gravité 
de  fi,  et  comprise  dans  le  plan  des  x et  y.  Les 
équations  (i)  auront  lieu  comme  précédemment  ; et 
en  désignant  toujours  par  /la  distance  de  cette  droite 
au  point  0,  la  quantité  k qu’elles  renferment  sera 
encore  le  moment  fivf  de  la  percussion  initiale.  Au 
moyen  de  r—n  et  des  formules  (2),  ces  équa- 
tions (i)  deviendront 


sin  0 sin  <p  = 
sin  0 cos  <p  = 
cos  0 = 


— a sin  (JW  + y),  1 

— a cos(JW  -f-  >),/ (3) 

C n . . 

H' 


Les  angles  0 et  <p  étant  donnés  à l’origine  du  mou- 
vement, si  l’on  fait  t s=  o dans  les  deux  premières  de 
ces  équations,  on  en  déduira  les  valeurs  des  deux 
constantes  a et  y.  Ces  deux  équations  feront  ensuite 
connaître  les  valeurs  de  <p  et  0 à un  instant  quel- 
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conque , après  que  la  constante  n aura  aussi  été  déter- 
minée. Il  faudra  que  a soit  une  quantité  très  petite, 
pour  que  les  valeurs  de  p et  q,  données  par  les  équa-  * 
tions  (2),  soient  très  petites,  comme  on  l’a  supposé.  • 
Cela  étant , 6 sera  constamment  un  très  petit  angle , 
et  Taxe  principal  Os,,  dftnt  s’écarte  très  peu  l’axe 
instantané  de  rotation,  s’écartera  lui-même  très  peu 
de  l’axe  Oz  perpendiculaire  à la  direction  FE  de  la 
percussion  primitive. 

En  négligeant  le  carré  de  0,  la  troisième  équa- 
tion (3)  se  réduit  à 

pvf  — C n ; 

ce  qui  fera  connaître  la  constante  n , qui  sera , à très 
peu  près , la  vitesse  augulaire  du  mobile  autour  de 
l’axe  instantané. 

La  troisième  équation  (7)  du  n“  410  se  réduira  de 
même  à 

ndt  — dp  — d\ }/  ; 

d’où  l’on  tire 

>[,  = c -|-  tp  — nt  ; 

c étant  utie  constante  arbitraire,  que  l’on  détermi- 
nera d’après  les  valeurs  initiales  de  tp  et  • Cette  der- 
nière équation  fera  ensuite  connaître  l’angle  -|/àun 
instant  quelconque;  ce  qui  complète  la  solution  du 
problème. 

4a3.  Lorsque  le  mobile  est  un  solide  de  révolu- 
tion, dont  Oz,  est  l’axe  de  figure,  on  a B==A;  la 
première  équation  (d)  se  réduit  à dr  = o ; r est  donc 
une  constante  arbitraire  n ; et  toutes  les  formules  du 
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n°  42°  j ainsi  que  les  équations  (3),  ont  lieu  rigou- 
• reusement. 

L’angle  6 n’est  plus  assujetti  à être  très  petit  ; 
mais , en  vertu  de  la  troisième  équation  (3) , sa  valeur 
est  constante'  pendant  le  mouvement  ; en  sorte  que 
l’axe  de  figure  du  mobile  décrit  un  cône  droit  a 
base  circulaire  , autour  de  la  droite  Os  perpendicu- 
laire à la  direction  FE  du  choc  primitif.  En  désignant 
par  e la  valeur  constante  et  donnée  de  cet  angle  0 , 
on  aura 

(avJ  cos  g = C n, 

pour  déterminer  la  constante  n.  D’après  les  deux 
premières  équations  (3),  on  aura  aussi 

u*v*J ’*  sin*  £ = a*As(  A — C ) , 

pour  déterminer  la  constante  a ; et  en  vertu  des 
équations  (a)  la  vitesse  angulaire  co  autour  de  l’axe 
instantané  sera  ( n°  406) 

» = \J  n'  + fLÿ-  sin*  é ; 

ce  qui  montre  que  cette  vitesse  sera  constante,  de 
manière  que  le  mobile  tournera  uniformément,  soit 
autour  de  l’axe  instantané,  en  vertu  de  cette  vitesse  , 
soit  autour  de  son  axe  de  ligure,  en  vertu  de  la  vi- 
tesse n. 

Les  deux  premières  équations  (3)  donnent  aussi 
tang  <p  = tang  (£nt  -j-  y) , <p  = S~nt  -f-  y . 

La  troisième  équation  (7)  du  n°  410  devient 
y ndt  = A udi  — cosé</\J,  ; 
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en  désignant  par  c une  constante  arbitraire , on  en 

déduit 


(i  — £)  nt 
cos  < 


par  conséquent , l’angle  <p  , compté  sur  bn  plan  per- 
pendiculaire à l'axe  de  figure,  et  l’angle  4 > compté 
sur  le  plan  du  choc  primitif  et  du  point  0,  varient 
l’un  et  l’autre  uniformément. 

t 

4^4‘  La  stabilité  du  mouvement  autour  des  axes 
principaux  du  plus  grand  et  du  plus  petit  moment 
d’inertie,  ayant  été  conclue  des  équations  (a),  qui  ne 
sont  qu’approchées,  oh  pourrait  conserver  quelque 
doute  sur  l’exactitude  de  cette  conclusion  ; mais  on 
démontre  rigoureusement  la  stabilité  dont  il  s’agit , 
au  moyen  des  intégrales  exactes  (e)  et  (f)  des  équa- 
tions du  mouvement. 

En  effet,  en  multipliant  la  première  par  C,  et  la 
retranchant  de  la  seconde,  on  a 


A 


A (A — C)p*  + B(B  — C)<7*=D;  (4) 

D désignant,  pour  abréger,  la  constante  k * — Ch.  Si 
donc  l’axe  instantané  s’écarte  très  peu  de  l’axe  prin- 
cipal Oz,  à l’origine  du  mouvement,  de  sorte  que 
les  quantités  p et  q soient  très  petites  à celte  époque, 
la  constante  D sera  aussi  très  petite;  d’où  je  conclus 
que  les  valeurs  de  p et  q devront  rester  très  petites 
pendant  toute  la  durée  du  mouvement,  lorsque  les 
deux  différences  A — C et  B — C seront  de  même 
signe  ; car  il  faudra , en  vertu  de  l’équation  (4) , que 
leurs  carrés,  multipliés  par  des  quantités  de  même 
signe,  et  ensuite  ajoutés,  donnent  constamment  une 
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somme  très  petite.  On  peut  même,  dans,  ce  cas, 
fixer  des  limites  aux  valeurs  de  p et  q,  et  l’on  voit 
qu’on  aura  toujours  . i i 

P S A(A  — C)  * * ^B(B_C)‘ 

Mais  si  les  différences  A — C et  B — G sont  de 
signe  contraire,  et  que  la  constante  JD  soit  encore 
supposée  très  petite,  on  conçoit  que  .l’équation , (4) 
pourra  néanmoins  être  satisfaite , sans  que  les  va- 
leurs de  p et  q soient  astreintes  à demeurer  constam- 
ment très  petites;  et,  en  effet,  l’analyse  du  n°  420 
montre  qu’alors  ces  valeurs  ne  sauraient  être  sup- 
posées très  petites  pendant  toute  la  durée  du  mou- 
vement. 

Àu  reste,  les  axes  principaux  relatifs  au  point  fixe 
O sont  les  seuls  axes  qui  puissent  rester  les  mêmes 
dans  l’intérieur  du  mobile  , et  demeurer  en  repos 
quand  ils  ne  sont  pas  entièrement  fixes , ainsi  qu’on, 
l’a  déjà  vu  dans  le  n°  38c>  Cela  résulte  actuellement 
des  équations  ( d ).  En  effet,  pour  que  l’axe  instantané 
de  rotation  conserve  toujours  la  même  position,  il 
faut  que  les  trois  quantités  p , q,r , soient  constantes. 
On  a donc  dp  = o,  dqs=o,  dr—o ; ce  qui  réduit 
les  équations  (d)  à 

(B  — A)pq  — o,  (A  — C;r/)=o,  (C — B)çr  = o, 

-1 

Si  les  trois  momens  d’inertie  A , B,  C,  sont  inégaux , 
il  faudra  supposer  nulles  deux  des  trois  quantités  p , 
q , r , pour  satisfaire  à ces  équations  ; et  flore  l’axe 
instantané  coïncidera  avec  l’un  des  trJÊ  axes  Ox,, 
2.  11 
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0 y, , Oa(.  St  deux  de  ces  trois  momens  d’inertie  sont 
égaux,  de  sorte  que  l’on  ait  B = A , par  exemple,  la 
première  équation  disparaîtra,  et  l’on  satisfera  aux 
deux  autres  en  prenant  r'—  o.  L’axe  instantané  sera 
donc  alors  situé  dans  le  plan  des  deux  a^es  0xt  et  0yt; 
mais  on  sait  que,  dans  un  pareil  cas,  toutes  les  droites 
comprises  dans  ce  plan , et  passant  par  le  point  0 , 
sont  des  axes  principaux  ; l’axe  de  rotation  immobile 
sera  donc  encore  un  axe  principal.  Enfin,  lorsqu’on 
a A = B = C,  ces  trois  équations  sont  identiques,  et 
l’on  peut  prendre  les  valeurs  de  p,  q,  r,  arbitraire- 
ment; mais  aussi,  dans  ce  cas  particulier,  toutes  les 
droites  qui  passent  par  le  point  0 sont  des  axes  prin- 
cipaux ; par  conséquent,  dans  tous  les  cas,  l’axe  de 
rotation , s’il  demeure  immobile,  ne  pourra  être  qu’un 
axe  principal. 

§ III.  i Solution  d’un  cas  particulier  de  mouvement  de 
rotation  dun  corps  pesant. 

v ‘ ' * • 

4^5.  Lorsque  le  point  fixe  0 n’est  pas  le  centre  de 
gravité  du  mobile , et  qu’on  ne  fait  point  abstraction 
de  la  pesanteur,  on  n’est  parvenu,  jusqu’à  présent , 
s'intégrer  le  système  des  équations  (7)  et  (b)  des 
n“  et  4*5,  que  quand  le  mobile  est  un  solide  de 
révolution,  et  que  le  point  0 appartient  à son  axe  de 
figure.  C’est  ce  cas  particulier  que  nous  allons  main- 
tenant considérer. 

Supposons  que  l’axe  principal  0 zt  soit  l’axe  de  fi- 
gure, et  91’on  ait,  par  conséquent,  B = A.  Suppo- 
sons aussi  qift  le  centre  de  gravité  G du  mobile  (fig.  9) 
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appartienne  à l’axe  des  zt  positives,  de  sorte  qu’on  ait 
(n°  4*3)  a — o et  £—o,  et  que  y soit  une  quantité 
positive  et  donnée,  qui  représente  la  distance  OG. 
L’axe  0 z étant  vertical  et  dirigé  dans  le  sens  de  la 
pesanteur,  l’angle  0 ou  zOz/  sera  aigu  ou  obtus  , se- 
lon que  le  point  G se  trouvera  au-dessous  ou  au-dessus 
du  plan  horizontal  mené  par  le  point  0.  Dans  ces 
deux  cas  , les  équations  (b)  deviendront 

C dr  — o,  . 

A dq  — (C  — A )rpdt  = ya"Mgdt, 

Mp  -J-  (C  — A)  rqdt  =r  — yb"Mgdt  ; 

les  quantités  a"  et  b"  quelles  renferment  étant,  d’a-i 
près  les  équations  (c) , 

a"  — — sin0sin<p,  b"  — — sin  0 cos  <p.  . ,• 

Nous  appellerons  équateur  du  mobile  la  section 
perpendiculaire  à son  axe  de  ligure , et  passant  par  le 
point  O.  Soient  NEN'E'  cette  section,  et  NON'  la 
droite  suivant  laquelle  elle  coupe  le  plan  horizontal 
mené  par  ce  point  fixe.  Toutes  les  droités  qui  passent 
par  ce  point  et  sont  comprises  dans  cette  section, 
étant  des  axes  principaux,  l’angle  <p  pourra  se  rap- 
porter à l’une  quelconque  d’entre  elles;  et  E étant 
un  point  déterminé  du  mobile , on  pourra  prendre  . 
pour  <p  l’angle  NOE-  L’angle  -vj/,  dont  la  troisième 
équation  (7)  renferme  la  différentielle , sera  l’angle 
NOx,  compté  à partir  d’une  droite  fixe  Ox , menée 
arbitrairement  dans  le  plan  horizontal.  On  aura  donc, 

à un  instant  quelconque,  ‘ 

.y  ..  It-  ' ' • 

sOz,  — 0 , NQE=*  <p,  NQ.r  =*=  ■>!/ ; > ' 
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et  l’on  a suffisamment  expliqué,  dans  le  n°  378,  com- 
ment la  position  du  mobile  sera  déterminée,  sans  au- 
cune ambiguité,  au  moyen  des  trois  angles  •»}/ , <p 
et  0. 

426.  En  désignant  par  n une  constante  arbitraire, 
on  aura  r—n,  d’après  la  première  équation  (1).  Le 
mouvement  de  rotation  du  corps  sera  donc  uniforme, 
parallèlement  à son  équateur.  Pour  définir  la  direc- 
tion de  ce  mouvement  , nous  supposerons  que  le  point 
N soit  le  nœud  ascendant  de  l’équateur;  en  sorte  que, 
quand  le  point  E parviendra  au  point  N , sou  rayon 
EO  s’élèvera  au-dessus  du  plan  horizontal , en  vertu 
de  la  vitesse  angulaire  n , qui  sera  alors  une  quantité 
positive.  En  effet,  d’après  la  troisième  équation  (7) 
du  n°  410,  on  aura  • 

dtp  = ndt  -|-  cos  (2)  , 

Lorsque  le  point  E est  en  N,  l’angle  <p  est  zéro  ou  uu 
multiple  de  27T;  et,  dans  l’instant  suivant,  il  s’élè- 
vera ou  s’abaissera,  selon  que  l’angle  tp  augmentera 
ou  diminuera  (n6  378);  donc,  pour  que  le  point  E 
s’élève  comme  on  le  suppose,  en  ayant  seulement 
égard  au  mouvement  du  corps  parallèlement  à son 
équateur,  il  faudra  que  le  premier  terme  de  dtp  soit 
positif. 

Cela  étant,  si  son  second  terme  est  aussi  positif,  il 
augmentera  la  valeur  de  d<p,  qui  sera  donc  plus  grande 
que  si  le  nœud  N était  immobile;  par  conséquent, 
son  mouvement  projeté  sur  l’équateur  sera  rétro- 
grade, ou  en  sens  contraire  du  mouvement  du  corps, 
parallèlement  à ce  plan.  Le  contraire  aura  lieu,  et  le 
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mouvement  du  nœud  sera  direct , lorsque  le  second 
terme  de  la  valeur  de  dp  sera  néa^f.  Dans  le  second 
cas,  si  le  second  terme  l’emport^Kur  le  premier,  la 
valeur  complète  de  dp  serait  négative,  et  le  point  E, 
parvenu  en  N , s’abaisserait  au-dessous  du  plan  hori- 
zontal , au  lieu  de  s’élever  au-dessus  ; mais  cela  n’em- 
pêcherait pas  que  N ne  fût  toujours  le  nœud  ascen- 
dant, eu  égard  au  mouvement  du  corps  autour  de 
son  axe  de  figure. 

Ainsi , le  sens  du  mouvement  du  nœud  ascendant 
N dépendra  du  signe  qu’aura,  à chaque  instant,  le 
produit  de  cos  G et  d-\,  ; et  ce  mouvement  sera  direct 
ou  rétrograde,  selon  que  cos  G et  rfy  seront  de  signe 
contraire  ou  de  même  signe. 

427.  En  ajoutant  les  équations  (1),  après  les  avoir 
multipliées  par  c",  b",  a ",  les  seconds  membres  des 
deux  dernières  se  détruisent,  et  l’on  trouve,  comme 
dans  le  n°  4 15 , 


Cd.rc"  -f-  Ad.  qb"  -f-  A d.pa"  = o ; 

« donc , à cause  de  r — n,  c"=z  cos 6 , et  des  valeurs  de 
a"  et  b",  on  aura,  en  intégrant, 

CncosG  — A (p  sin  G sin  <p-j-^rsinG  cos  p)  = l ; (3) 

l étant  une  constante  arbitraire , qui  exprimera , 
comme  dans  le  numéro  cité,  le  moment  des  quanti- 
tés de  mouvement  de  tous  les  points  du  corps  par 
rapport  à l’axe  0 z.  Dans  le  mouvement  que  nous  con- 
sidérons, le  moment  de  ces  quantités  de  mouvement 
est  donc  une  quantité  constante,  mais  seulement  par 


’ 


» 
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rapport  à l’axe  vertical , et  non  plus  par  rapport  à 
tous  les  axes  pasdfct  par  le  point  0.' 

J’ajoute  encornes  deux  dernières  équations  (1), 
après  les  avoir  multipliées  par  q et  p ; ce  qui  doune 

# ’ tl  • 

b t # u a 

A ( pdp  4-  qdq)  = y ( p sin  0 cos  <p  — q sin  0 sin  <p) M gdt. 

Mais,  en  vertu  des  deux  premières  équations  (7)  du 

h*.  4l0>ona"  v * . 

. * \ Ad»m- 

. psin  0cos<p— r-^sin  ô sin^  = — sin  0^; 

• » « , < ' ‘ r'p' 

on  aura  donc  , ‘ > 


- 'C* 


A (pdp  + qdq)  = — Mg^sinô^ô; 

'Jfc  Jpt  .*«;  ’ r „ r - . ..  Jj 

■ . , » « ^ ~ - ■'  ™ 

et  en  intégrant  et  désignant  par  /i  la  constante  arbi- 
traire, il  en  résultera  , .'iw 

A(p*  4-  q *)  = aMg>  cos  fl  -}-  A.  (4)  . . . 

à 't  * •&. 

D après  les  équations  (7)  qu’on  vient  de  citer,  ou  a 
d’ailleurs  , %. 

& r 

. . , A + a . a d\ l • 

sin  û sin  <p  + q sin  0 cos  <p  = sin*  0 ~ ^ 

au  moyen  dç  quoi  les  équations  (3)  et  (4)  pourront 
être  changées  en  celles-ci  : 


C n cos  6 — A sin*  = 

A(si„*6^-'  + *)  = iMs>coS8+/i.  , 0 

•a.  ÿ ...  ..fBtf*  ■ • 

Les  équations  (a)  et  (5)  donneront  des  valeurs  de 


v/* 
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dt,  d\> , dtp,  dont  chacune  sera  de  la  forme  FÔc/ô  ; il 
ne  s’agira  donc  plus  que  d’intégrer  ces  trois  formules 
différentielles,  pour  avoir  les  valeurs  de  t , 4,  <P,  en 
fonctions  de  0 ; or,  leurs  trois  intégrales  se  réduiront, 
dans  tous  les  cas , aux  fonctions  elliptiques.  Mais  , 
sans  recourir  à ces  fonctions,  on  pourra  aussi  obte- 
nir des  v^urs  approchées  de  4 , <p , 6,  en  fonctions 
de  t,  dans  les  exemples  que  nous  donnerons  plus  bas, 
après  avoir  déterminé  les  trois  constantes  arbitraires 
n,  l,  h , que  contiennent  les  équations  précédentes. 
Les  trois  nouvelles  constantes  qui  seront  renfermées 
dans  leurs  intégrales,  se  détermineront  d’après  les 
valeurs  de  4 , <p , 0 , qui  répondent  à t = o:  celle 
de  ô sera  donnée  ; on  prendra , si  l’on  veut , 4 = o et 
tp  = o,  pour  les  valeurs  initiales  de  4 et  <p. 

428.  Quelles  que  soient  les  quantités  de  mouve- 
ment que  prendront  les  points  du  corps  à l’origine 
du  mouvement,  leur  moment  principal  relatif  au 
point  O,  et  la  direction  de  son  axe,  seront  connus/ 
d’après  les  percussions  qu’on  aura  exercées  sur  le  mo- 
bile à cet  instant,  et  auxquelles  ces  quantités  de  mou- 
vement inconnues,  prises  en  sens  contraire  dè  leurs 
directions,  devront  faire  équilibre  (n°  353). 

Par  la  règle  du  n°  281 , je  décompose  ce  moment 
principal  en  trois  autres  raomens,  dont  les  axes  rec- 
tangulaires soient  la  partie  Os,  de  l’axe  de  figure  qui 
comprend  le  centre  de  gravité  G,  une  droite  perpen- 
diculaire à 0 zt  et  contenue  dans  le  plan  vertical  de 
Oz  et  Oz,,  et  une  droite  horizontale  perpendiculaire 
à ce  plan.  Ces  trois  droites  étant  des  axes  principaux, 
le  moment  par  rapport  à Oz,  aura  Cr  ou  Cn  pour  va- 
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leur  (ri0  409)  > il  ferait  donc  connaître  la  valeur  de  n ; 
niais  je  supposerai , au  contraire , cette  vitesse  don- 
née directement,  et  je  prendrai  Cn  pour  ce  mo- 
ment. 

Je  désignerai  par  /z  le  moment  par  rapport  au  se- 
cond axe,  et  par  m le  moment  par  rapport  à l’axe 
horizontal;  en  sorte  que  la  valeur  initiale  éfci  moment 
principal  sera  \/C*n*  -f-  /z%  -f-  m%  ; à cause  de  B '=  A et 
r=  n,  son  carré  est  A *(/>*  + 9*)  -f- C*n*(n*  409),  à 
un  instant  quelconque  ; si  donc  on  appelle  a la  va- 
leur initiale  de  l’angle  S,  on  aura,  en  vertu  de  l’é- 
quation (4) , 

- j - 

(aMg>  cos  a -f-  h)  A = /z*  -f-  m%, 
a l’origine  du  mouvement;  ce  qui  donne 

, -ml  ' «j- 

n = — ^ — — iMgy  cos  a. 

L’axe  du  moment  désigné  par  fz  fera  un  angle 
a -f-900  avec  0 z;  l’axe  du  moment  m étant  perpen- 
diculaire à cette  verticale  , ce  moment  n’influera  pas 
sur  le  moment  l par  rapport  à Oz  ; d’après  l’expres- 
sion générale  de  E du  n°  281,  nous  aurons  donc  sim- 
plement , 

/ = Cn  cos  a — /z  sin  a. 

On  devra  se  rappeler  que  dans  ces  valeurs  de  h 
et  /,  l’angle  a sera  aigu  ou  obtus,  selon  qu’à  l’ori- 
■i  gine  du  mouvement  , le  centre  de  gravité  G du 
mobile  se  trouvera  au-dessous  ou  au-dessus  du  plan 
horizontal , passant  par  le  point  O. 

■ 429-  Pour  vérifier  ces  différentes  formulés,  je 
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suppose  que  la  niasse  M du  mobile  soit  concentrée  à 
son  centre  de  gravité,  et  qu’il  se  change  en  un  pen- 
dule simple  dont  y sera  la  longueur. 

Dans  ce  cas , on  n’aura  point  à considérer  l’angle  <p, 
et  le  mouvement  dépendra  seulement  des  angles 
et  0.  Si  le  point  matériel  G a reçu , à l’origine , 
une  vitesse  K perpendiculaire  à GO  et  dirigée  dans 
le  plan  GOz,  et  une  vitesse  k perpendiculaire  à 
ce  plan  , on  aura 

fx  = M^â:,  m = Mj-Ar'. 

. '•  ■ •/»?  il. 

On  aura  aussi 


C = o,  A = M>\ 


Il  en  résultera 


h = (k*  -f-  k '•  — zgy  cos  et)  M , l = — M yk  sin  a ; 
les  équations  (5)  deviendront  t 


y sin*  0 ^ = k sin  et , ' 

* dt  . • 

y* (sin*  0 k%  + 2gy(cos 0 — cos et); 


et  il  est  aisé  de  les  faire  coïncider  avec  les  équa- 
tions (5)  et  (6)  du  n*  20 5. 

La  première , multipliée  par  \ ydt , exprime  que 
l’aire  décrite  autour  du  point  O pendant  l’instant  dt, 
.par  la  projection  horizontale  du  rayon  vecteur  GO 
du  mobile , est  constante  et  égale  à sa  valeur  ini- 
tiale A^Arsina.  Le  premier  membre  de  la  seconde 
est  le  carré  de  la  vitesse  de  ce  point  matériel , au 
bout  du  temps  t;  et  A*  k,%  étant  le  carré  de  cette 


y 
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vitesse  à l’origine  du  mouvement , cette  e'qualion  est 

la  formule  du  n°  1 5g. 

43o.  Dans  le  cas  d’un  corps  qui  ne  se  réduit  pas 
à un  point  matériel,  si  l’on  écarte  le  mobile  de  sa 
position  d’équilibre , qu’on  lui  imprime  une  vitesse 
de  rotation  autour  de  son  axe  de  ligure , et  qu’on  l’a- 
bandonne ensuite  à lui-même , les  deux  quantités 
et  m seront  nulles , on  aura 

l = Cn  cos  a , h = — aM gy  cos  a , 


et  les  équations  (5)  deviendront 


sin*  8 % - 
dt 


Cn 


A (cos0  — cos  a) , 
sin*  8 ~ (cos  0 — costt). 


(6) 


En  vertu  de  la  seconde,  la  différence  cos0 — cos  a 
est  toujours  positive  ; en  vertu  de  la  première , la 
différentielle  d 4 le  sera  donc  aussi  ; par  conséquent 
(n°  4a6)  , le  mouvement  du  nœud  ascendant  N sera 
direct,  quand  cos  0 sera  négatif,  ce  qui  suppose  le 
centre  de  gravité  G au-dessus  du  plan  horizontal 
passant  par  le  point  0;  et  ce  mouvement  sera  ré- 
trograde , lorsque  G sera  au-dessous  de  ce  plan  , ce 
qui  répond  à cos  8 positif. 

Quand  n sera  zéro  , la  différentielle  d-^ , et  par 
suite  la  différentielle  d<p  donnée  par  l’équation  (a):, 
seront  zéro  ; les  angles  ■>{,  et  <p  seront  donc  constant, 
et  pourront  être  supposés  nuis  ; le  mouvement  se 
changera  dans  celui  du  pendule  ordinaire,  autour 
d’un  axe  horizontal  par  rapport  auquel  le  moment 
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d’inertie  est  A;  et,  effectivement,  en  faisant  <is(,=  o 
dans  la  seconde  équation  (6),  elle  se  réduit  à l’équa- 
tion (a)  du  n°  3p4>  quand  on  suppose  dans  celle-ci 
la  vitesse  initiale  égale  à zéro. 

d']/ 

L’élimination  de  entre  les  deux  équations  (6) 
donne 

% ••  ?.  * ■ 

sin*0^=Y  [sin'ô — 2ê*(cos0 — cosa)](cos0 — cosa),  (7) 


en  faisant  pour  abréger, 


-v  • 


M y 1 

A A 


C*/i*  _ feC* 
*.  A*  . A 


où  l’on  peut  remarquer  qup  -À  est  la  longueur  du 
pendule  simple  qui  ferait  ses  oscillations  dans  le 
mèmè  temps  que  le  mobile,  si  la  vitesse  n était 
nulle.*'  En  même  temps , la  première  équation  (6) 
deviendra  4 * . 

sin'0  ^ ( cos  Ô — cos  a)  , (8) 

‘N  , • 

• *•  , , • 

en  regardant  G comme  une  quantité  positive  et 
donnée.  * . ’ , 

. 1 •>  * 

Les  valeurs  approchées  de  0 et  t qu’on  tirera  de 
ces  équations  (7),  et  (8),  et  celle  de  <p  qui  résultera 
de  l’équation  (2),  s’exprimeront  aisément  sous  forme, 
finie , dans  les  deux  cas  dont  nous  allons  nous  oc- 
cuper.  . ; . 

43 1.  Je  suppose  d’abord  que  la  partie  0 z,  de  l’axe 
de  figure  qui  contient  le  centre  de  gravité  G du 
mobile  ait  été  très  peu  écartée  de  la  verticale  Qz  à 
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l’origine  du  mouvement,  de  sorte  que  l’angle  a soit 
très  petit  ; l’angle  0 le  sera  aussi , puisqu’on  a tou- 
jours cos  0>  cos  a.;  et,  eu  négligeant  les  quatrièmes 
puissances  de  a et  0 dans  les  développemens  de  cos  a. 
et  cos  0,  les  équations  (7)  et  (8)  deviendront 


(9) 


«■  % = ! K1  + «•)«•  - «*•■*«•  - 0*) . 

6‘ÿ  = f 

La  première  montre  que  0,  qui  doit  toujours  être 
une  quantité  positive  (n°  878) , n’excédera  jamais  a , 

et  ne  sera  pas  moindre  que  -7-  — En  la  résolvant 


par  rapport  à dt , on  a 


l/i  4-  C* 


dt  = ~ -*—> 

vL(*  4-  C3)9*  — £’«3](»*  — s*)  > 

où  l’on  regardera  toujours  le  dénominateur  comme 
une  quantité  positive , et  l’on  prendra  le  signe  infé- 
rieur ou  le  signe  supérieur,  selon  que  0 croîtra  ou 
décroîtra. 

Pour  faciliter  l’intégration , je  fais 

0 = a sin  u,  (Ê  = cl  cos  udu  ; 

\ » 

il  en  résulte 

,/f  Æ = =fc  i 
En  intégrant  , on  aura  donc 

t\J ^\/  \ ■=.  ed=are(sin=  \J  1 ■+•  £*  cos  u ) ; 
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c étant  la  constante  arbitraire.  Pour  t = o,  onafl  = a 
et  cosm  = o;  l’angle  qui  répond  au  sinus  zéro  est 
zéro  ou  un  multiple  quelconque  de  yr  ; on  a donc 
c = i7T , en  désignant  par  i un  nombre  entier  posi- 
tif, négatif  ou  zéro  ; et  en  remettant  pour  cos  u sa 
valeur,  on  aura 

t \ V/ 1 +£‘='7T=barc^sin=  y/a* — 0*^. 

L’angle  0 décroissant  d’abord  depuis  0=  a jusqu  a 

0 = ÿ , on  prendra  le  signe  supérieur  eti=o; 

croissant  ensuite  depuis  cette  dernière  valeur  jusqu’à 
9 = et,  on  prendra  le  signe  inférieur  et  i ==  i ; 
décroissant  de  nouveau,  depuis  0 = a jusqu’à 

CcL 

0 = ^r===»  on  prendra  le  signe  supérieur  et  i = a ; 

et  ainsi  de  suite.  C’est  de  cette  manière  qu’on  doit 
déterminer  la  constante  arbitraire,  ajoutée  à un  arc 
de  cercle  que  l’on  considère  comme  une  fonction  de 
son  sinus  ; mais  il  est  plus  simple  de  passer  de  l’arc 
au  sinus,  avant  cette  détermination. 

A un  instant  quelconque , on  aura,  d’après  l’équa- 
tion précédente , 


0»  = a*  — 


i-K! 


sm*  t 


vM 


+ C') 


En  appelant  T le  temps  pendant  lequel  l’angle  0 
passera  de  sa  plus  grande  valeur  a à sa  plus  petite 
valeur,  qui  suit  immédiatement,  ou  reviendra  de  la 
plus  petite  à la  plus  grande , on  en  conclut 
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T = --7T 
2 


. - - s(i+6*y  v.-“V 

Au  moyen  de  cette  valeur  de  fl»,  celle  de  dj.,  qui 
est  donnée  par  la  seconde  équation  (9) , sera 


d^  = 


\J\  <*  + f)* 


S4  + cos* 


+ f)* 

7y/^+^)  ‘~~C\/Îdt'> 


en  intégrant  et  supposant  qu’on  ait  4 = o quand 
t = o , on  en  déduit 


4 


I C «n6 , t/«Sl±fl-| 

= arcLtaD«= ÏTT^— J ~e‘\/î> 

formule  qui  déterminera  le  mouvement  rétrograde 
du  nœud  ascendant  N sur  le  plan  horizontal  passant 
par  le  point  O.  Si  la  constante  £ n’est  pas  nulle , 
les  valeurs  de  l’arc  compris  dans  cette  formule  seront 

arc(tang  = co)  = i<7r,  arc  (tang  = o)  = tt  , 
arc(tang  = — 00)  = \vr , etc., 

au  bout  des  premier,  deuxième,  troisième,  etc.,  inter- 
valles de  temps  Tj  par  conséquent,  l’arc  parcouru 
par  lé  point  N pendant  le  premier  intervalle  de 
temps  T,  sera 

4 =4r--M=; 

2 1/ 1 -f-  P 

pendant  les  deux  premiers  intervalles  T , il  sera 

'J.  = 7T  — — • 
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au  bout  des  trois  premiers,  on  aura 

3 

-w - , -T  ; 

2 

et  ainsi  de  suite.  IJ  en  résulte  que  les  arcs  parcourus 
par  le  nœud  N pendant  les  intervalles  T successifs 
seront  tous  égaux  entre  eux,  et  auront  pour  va- 
leur commune 



(C+i/i+c-WT+T'’ 

\ 

laquelle  est  d’autant  moindre,  que  la  constante  S sera 
un  plus  grand  nombre. 

Quant  à la  valeur  de  <p , si  l’on  néglige  le  carré 
de  6 dans  l’équation  (a),  et  qu’on  suppose  <p  = o 
quand  t = o,  on  aura 

<p  nt  -f-  >\J,  j 

ce  qui  achèvera  de  déterminer  la  position  du  mo- 
bile à un  instant  quelconque. 

43a.  Quel  que  soit  l’angle  et,  supposons  actuel- 
lement que  l’angle  0 demeure  à peu  près  constant , 
et  par  conséquent  très  peu  différent  de  a , pendant 
toute  la  durée  du  mouvement.  Faisons  donc 

0 ==  a.  — u , S — — du;  . ' 

et  considérons  u comme  une  variable  très  petite.  En 
négligeant  les  puissances  de  u supérieures  au  carré, 
on  aura  , • 

sin*0  = sin'a  — usinaa  -f*  u*  cos  a« , 
cos  0 — cos  a = « sin  a — A u*  cos  a . 

et  à ce  degré  d’approximation , l’équation  (7)  donne 
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a du 1 . . _ 

- = 2M  sin  CL  — u' (cos  CL  + 4C‘)  ; 

d’où  l’on  tire 


du 

l/  au  sin  a — ur (cosM+~^f' 


En  intégrant  et  observant  que  u = o quand  t = o , 
il  vient  > 


1 \J s-  (cos a. 4- 4C1)=arcrcos=  1 — M(cos*  + )~| 
va  sin  « _J 

et,  par  conséquent, 

« = ^fVC1  ~ cos  * v/f (cosa+^)]- 

Pour  que  la  variable  u soit  toujours  très  petite , 
comme  je  l’ai  supposé,  il  faudra  que  la  quantité  ë soit 
très  grande;  ce  qui  exige,  en  général,  qu’on  ait 
imprimé  au  mobile  une  très  grande  vitesse  de  rota- 
tion autour  de  son  axe  de  figure.  On  pourra  alors 
mettre  46*  à la  place  de  cos  a -f-  ^ë*,  et  l’on  aura , 
plus  simplement , 

u = ~ sin  a sin*  ët  \J 


En  mettant  a — «au  lieu  de  0 dans  l’équation  (8), 
négligeant  le  carré  de  «,  et  supposant  que  l’angle  * 
ne  soit  pas  nul,  ce  qui  permet  de  supprimer  le  fac- 
teur sin*  a,  commun  aux  deux  membres,  nous  au- 
rons - . • . • 
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d’où  l’on  tire 

4 = rc'v/f-  4Psin2£<  \/V 

En  vertu  de  l’équation  (2),  on  aura,  en  même 
temps , 

<p  = hé  -{-  4 cos  a , 

en  supposant  les  angles  <p  et  4 nuis  à l’origine  du 
mouvement  ; et  la  position  du  mobile , à un  instant 
quelconque , sera  complètement  déterminée. 

On  conclut  de  G = a — u , et  de  cette  valeur 
de  4»  i#.  que  quand  le  mobile  que  nous  consi- 
dérons a reçu  une  très  grande  vitesse  de  rotation 
autour  de  son  axe  de  figure,  après  que  cette  droite 
a été  écartée  de  la  direction  verticale,  son  équa- 
teur conserve  une  inclinaison  à peu  près  constante, 
sur  le  plan  horiz.ontal  passant  par  le  point  O , pen- 
dant toute  la  durée  du  mouvement  qui  en  ré- 
sulté; 20.  qu’en  même  temps  l’intersection  de  ces 
deux  plans  prend  un  mouvement  à très  peu  près 
uniforme très  lent  par  rapport  à la  rotation  du 
mobile , et  qui  est  direct  ou  rétrograde , comme 
on  l’a  déjà  dit  ( n*  4^0),  selon  que  le  centre  de 
gravité  du  corps  est  au-dessus  ou  au-dessous  du 
plan  horizontal.  Pourvu  que  l’angle  a ne  soit  pas 
zéro,  l’angle  4 et  le  mouvement  du  nœud  sont  in- 
dépendans  de  sa  grandeur.  L’inégalité  u de  l'inclinai-* 
son  de  l’équateur,  et  celle  qui  a lieu  clans  le  mouve- 
ment du  nœud,  sont  d’autant  moins  sensibles,  que  la 
rotation  est  plus  rapide,  et  la  quantité  Ç>  un  plus 
grand  nombre.  ' ' • • 


« 
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Il  existe,  dans  beaucoup  de  cabinets  de  physique, 
une  machine  de  Bohnenberger , qui  représente  fidè- 
lement toutes  les  circonstances  de  ce  mouvement 
de  rotation,  de  même  que  la  machine  d’Athood 
montre  aux  yeux  toutes  les  circonstances  du  mou- 
vement des  corps  graves.  Le  mouvement  de  rota- 
tion est  produit  au  moyen  d’un  fil  enroulé  sur  l’é- 
quateur du  mobile,  et  attaché  à l’un  de  ses  points, 
que  l’on  déroule  rapidement,  comme  dans  le  jeu  de 
la  toupie. 

On  remarquera  que  quand  a est  zéro,  0 l’est  aussi; 
ce  qui  rend  l’équation  (8)  identique,  et  l’angle  4 in- 
déterminé ; l’angle  <p  — 4 * égal  à nt , représente 
alors  le  mouvement  du  corps  autour  de  son  axe  de 
figure,  qui  demeure  constamment  vertical. 

• - - . c. 

O'» 
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DU  MOUVEMENT  D’UN  COBPS  SOLIDE  ENTIEREMENT  1 ‘ 'SX 
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433.  Pour  se  représenter  avec  plus  de  facilité  le 
mouvement  d’un  corps  solide  dans  l’espace,  on  y substi- 
tue deux  autres  mouvemeus,  l’un  de  mtation,  autour 
d’un  des  points  du  mobile,  et  l’autre  de  translation, 
commun  à tous  ses  points.  Cela  revient  évidemment 
à regarder , à un  instant  quelconque , la  vitesse  de  ; . 
chaque  point  comme  la  résultante  de  deux  autres  vi- 
tesses, dont  l’une  soit  égale  et  parallèle  à celle  du 
point  que  l’on  prend  pour  centre  du  mouvement  de 
rotation,  et  dont  l’autre  soit  particulière  à chaque 
point  du  mobile  : en  ayant  seulement  égard  aux  vi- 
tesses particulières,  le  corps  tourne  autour  du  centre, 
comme  autour  d’un  point  fixe;  et,  en  vertu  de  la  vi- 
tesse commune,  tous  ses  points  sont  transportés  dans 
l’espace , d’un  mouvement  commun  qui  n’altère 
eu  aucune  manière  le  mouvement  de  rotation. 

Le  mouvement  de  translation  peut  être  révolu tif 
autour  d’un  autre  corps  en  repos  ou  lui-même  en 
mouvement.  Il  n’y  a pas  de  rotation  toutes  les  fois 
qu’une  face  ou  une  section  déterminée  du  mobile 
reste  constamment  parallèle  à elle-même;  il  y a,  an 
contraire , rotatiou  dans  le  même  temps  que  la  révo- 
lution, lorsque  le  mobile  tourne  constamment  la 
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même  face  vers  le  corps  central.  C’est  ce  second  cas 
qui  a lieu  dans  le  mouvement  des  satellites  autouf.de 
'Vjt  leurs  planètes.  La  lune  tourne  toujours  la  même  face'  ] 

• vers  la  terre  ; et  le  rajon  vecteur  qui  va  du  centre  *’ 

de  la  terre  au  centre  de  la  lune,  rencontre  toujours 
en  un  même  point  la  surface  du  satellite  (u°  141}; 
d’où  il  résulte  que  la  rotation  de  la  lune  sur  elle- 
même  et  sa  révolution  autour  de  la  terre , s’achè- 
vent dans  un  même  temps,  lequel  est  2^,5ai66.  On 
démontre , dans  la  Mécanique  céleste , que  l’égalité  de 
ces  deux  mouvemens  subsistera  toujours,  quoique  le 
mouvement  révolutif  s’accélère  de  siècle  en  siècle 
(n°  244)  > eu  sor,c  que  Ie  mouvement  de  rotation 
participe  également  à cette  accélération,  dont  Laplacc 
a assigné  la  cause.  ^ '*  ■ \ : V •'  / * •'*  *'• 

Tant  qu’on  aura  seulement  pour  but  de  décompo- 
ser le  mouvement  d’un  corps  en  deux  mouvemens 
plus  simples  et  plus  faciles  à concevoir,  on  pourra 
choisir  arbitrairement  le  centre  du  mouvement  de 
rotation  ; mais  lorsqu’il  s’agira  de  déterminer  effec- 
tivement ces  deux  mouvemens,  nous  prendrons  pour 
ce  point  le  centre  de  gravité  du  mobile , parce  qu’a- 
lors , dans  le  premier  instant , ces  deux  mouvemens 
se  détermineront  indépendamment  l’un  de  l’autre,  et 
qu’il  en  sera  de  même , dans  plusieurs  cas,  pendant 
toute  leur  durée  : le  choix  de  ce  centre  de  rotation 
rendra  toujours  plus  simples  les  équations  différen- 
tielles des  deux  mouvemens , ainsi  qu’on  va  le 
voir. 

434-  Appelons  G le  centre  de  gravité  du  mobile , 

M sa  masse  , et  dm  un  élément  quelconque  de  M.  'Mi 

> -'y.  • * .*  .**.  m.- 
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bout  du  .temps  t,  compté  depuis  l’origine  du  mou^ty.  y3 
vement,  désignons j&r  x,  y,  z,  les  trois  coordonnées 
rectangulaires  de  ce  point  matériel,  et  par  x,  ,y , , z,  f 
celles  du  point  G par  rapport  aux  mômes  axes.  Nous-jàtVV 
aurons  ...  "V  rily 


en  étendant  les  inlégrales  à la  masse  entière.  Si  l’on 
difTérentie  ces  équations  uar  rapport  à t , on  pourra^' 
,'JffFectuer  cette  opération  sous  les  sigues  f.  On  aura , 
de  cette  manière. 


et,  pour  en  conclure  les  composantes  de  la  vitesse 
initiale  du  centre  de  gravité,  il  suffira  de  connaître 
* 4 i^les  valeurs  de  ces  dernières  intégrales  à l’origine  du 
* mouvement 
l Pour  cela 


supposons  qu’à  cette  époque  des  parties 
fi , fi',  fi",  etc. , de  M , reçoivent  des  vitesses  qui  soient 
les  mêmes  pour  tous  les  points  de  chacune  d’elles , 

en  sorte 


que  nous  représenterons  par 
qu  elles  prendraient  les  quantités  de  mouvement  f>.v, 
fi\>',  fi"v",  etc.,  si  elles  étaient  libres.  D’après  le  priu? 
yîcipe  du  n°  555,  l’équilibre  doit  exister  entre  ces  quan- 
tités de  mouvement , prises  en  sens  contraire  de  leurs 
directions,  et  celles  que  prendront  réellement,  dans 
le  premier  moment,  tous  les  points  du  mobile,  les- 
quelles seront,  parallèlement  aux  axes  x,y,  z,  les  va- 
leurs initiales  de  dm  , y;  dm,  y dm,  relativement 
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à l'élément  dm.  Or,  les  directions  des  vitesses  v, 

V'  d'y  etc. , étant  données,  on  pourra  décomposer,  pa- 
rallèlement à ces  axes,  les  quantités  de  mouvement 
qui  leur  correspondent.  Si  donc  on  désigne  par  P, 
Q , R , les  sommes  de  ces  composantes,  suivant  les 
directions  des  x,  y,  z,  positives,  et  si  l’on  observe 
que,  par  hypothèse,  le  mouvement  est  entièrement 
libre,  il  faudra  qu’on  ait,  pour  l’équilibre  dout  il 


pour  la  valeur  particulière  t = o.  T 
deviendront  donc 


jes  équations  ( !•)/  "♦  > 


a i origine  au  mouvement  ; ei  1 on  en  conclut  que  la  “ 
vitesse  initiale  du  centre  de  gravité  sera  la  même,  en  4 , 
grandeur  et  en  direction , que  si  la  masse  entière  M 
du  mobile  y était  concentrée,  et  que  toutes  les  quan-yy 
tités  de  mouvement  /xv,  pd,  y!'v",  etc. , ou  leurs  com-  ^ 
posantesP,  Q,  R,  y fussent  appliquées  parallèlement 
à leurs  directions  respectives.  \ 

y 435.  On  peut  supposer  que  fx,  fx',  jj!’ , etc. /sont  i ■ 
les  masses  de  corps  animés  des  vitesses  v,  d,  d'f  etc.  , 
qui  sont  venus  frapper  simultanément  un  autre  corps 
en  repos , et  y sont  restés  attachés , pour  former  une 
masse  totale  M,  dont  le  centre  de  gravité  G a pris  la 
vitesse  qui  a pour  scs  trois  composantes  les  valeurs  de 

’ lï’  ^omi^es  Par  les  équations  (a). 
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Le  problème  serait  different  si  les  corps  choquans 
ne  restaient  pas  attachés  au  corps  choqué  après  les 
percussions.  Concevons  qu’une  masse  M en  repos  soit 
frappée  par  un  autre  corps  en  mouvement,  qui  touche 
M en  un  seul  point  E (fïg.  io)  de  sa  surface  ; suppo- 
sons, de  plus,  que  pendant  la  durée  du  choc  il  n’y 
ait  pas  de  glissement  de  l’un  de$  corps  sur  l’autre, 
ou  du  moins,  s’il  y en  a un  d une  très  petite  éten- 
due , faisons  abstraction  du  frottement  considérable 
auquel  il  pourrait  donner  lieu  (n°  553);  supposons  , 
enfin , que  EF  soit  la  normale  en  E à la  surface  de  M, 
et  comprise  dans  l’intérieur  du  corps.  On  verra , dans 
un  autre  chapitre,  que  le  mouvement  de  M sera  le 
même  que  si  une  certaine  partie  de  la  masse,  dont 
le  centre  de  gravité  serait  situé  sur  EF,  recevait,  sui- 
vant cette  direction,  une  certaine  vitesse  v, commune 
à tous  ses  points.  La  droite  EF  est  donc  la  direction 
du  choc;  et  son  intensité,  cesl-à-dire,  la  quantité  de 
mouvement  fxv , sera  déterminée,  dans  ce  chapitre, 
d’après  le  mouvement  du  corps  choquant  et  la  forme 
des  deux  corps,  élastiques  ou  non  élastiques. 

Cela  étant,  si  l’on  appelle  Y la  vitesse  que  prendra 
le  centre  de  gravité  G de  M , elle  sera  dirigée  suivant 
la  droite  GD,  parallèle  à EF,  et  elle  aura  pour  va- 
leur le  rapport  de  fiv  à M,  de  sorte  que  l’on  aura 

MV  — f*v- 


Réciproquement,  si  la  vitesse  V du  centre  de  gravité 
est  donnée  par  l’observation , en  la  multipliant  par 
M,  on  aura  la  quantité  de  mouvement  qui  a été  im- 
priméç  au  corps  choqué,  suivant  la  partie  intérieure 
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de  la  normale  à la  surface , menée  par  le  point  E où 
le  choc  a eu  lieu  ; propriété  qui  appartient  exclusi- 
vement au  centre  de  gravité  G , et  qui  n’aurait  pas 
lieu,  en  général,  pour  la  vitesse  que  prend  le  point 
E,  ou  tout  autre  point  de  M,  situé  ou  non  sur  la  di- 
rection du  choc. 

456.  Afin  que  l’on  voie  plus  clairement  comment 
le  mouvement  de  rotation  d’un  corps  se  trouve  sim- 
plifié, quand  on  le  rapporte  à son  centre  de  gravité  , 
supposons  d'abord  que  l’on  veuille  déterminer  ce 
mouvement  autour  d’un  point  déterminé  C (fig.  n) 
de  ce  corps,  que  nous  ferons  ensuite  coïncider  avec 
son  centre  de  gravité  G. 

Soient  CA,  en  grandeur  et  en  direction,  la  vitesse 
du  point  C,  et  BD  celle  d’un  autre  point  quelconque 
B du  mobile.  Par  le  point  B , tirons  une  droite  BE 
égale  et  parallèle  à CA,  et  achevons  le  parallélo- 
gramme BEDF.  On  poqrra  remplacer  la  vitesse  BD 
par  ses  deux  composantes  BE  et  BF  ; et  si  l’on  dé- 
compose de  même  les  vitesses  de  tous  les  points  du 
mobile,  ils  auront  tous  une  vitesse  commune,  égale 
et  parallèle  à CA  , et  chacuu  d’eux  aura,  en  outre,  une 
vitesse  particulière.  Or,  si  l’on  imprime  au  point  B et 
àtous  les  autres  points  du  corps,  une  vitesse  égale,  pa-, 
rallèle  et  contraire  à CA  , on  réduira  le  point  C au  re- 
pos, sans  altérer  le  mouvement  de  rotation  autour 
de  ce  point , qui  sera  dû  aux  vitesses  particulières  des 
autres  points,  savoir,  BF  pour  le  point  B.  Pour  dé- 
terminer ce  mouvement,  on  pourra  donc  considérer 
C comme  un  point  fixe,  après  avoir  imprimé  à tous 
les  élémeus  du  corps,  des  quantités  de  mouvement 
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égales  aux  produits  de  leurs  masses  et  de  la  vitesse 
CA , et  dirigées  en  sens  contraire  de  CA.  Or,  la  résul- 
tante de  toutes  ces  forces  parallèles  et  proportion- 
nellis^ux  masses,  sera  égale  à leur  somme,  et  pas- 
sera par  le  centre  de  gravité  G,  comme  la  résul- 
tante des  forces  qui  proviennent  de  la  pesanteur  ; 
par  conséquent , si  l’on  désigne  par  U la  vitesse  CA , 
et  toujours  par  M la  masse  du  mobile,  il  suffira  de 
joindre  aux  quantités  de  mouvement  données,  qui 
peuvent  être  imprimées  Simultanément  à différentes 
parties  de  M , une  autre  quantité  de  mouvement 
MU , dirigée  suivant  la  droite  GA',  parallèle  et  con- 
traire à CA.  On  déterminera  ensuite  le  mouvement 
de  rotatiou  autour  du  point  C , par  les  règles  du 
chapitre  précédent , et  comme  si  C était  un  point 
. fixe. 

Cette  détermination  exigera  donc  que  l’on  con- 
naisse la  vitesse  U du  point  C ; mais  lorsque  ce 
point  sera  le  centre  de  gravité  G,  il  est  évident 
qu’après  avoir  appliqué  au  mobile  la  quantité  de 
mouvement  MU,  dont  la  direction  passera  par  ce 
point  G , on  en  pourra  faire  abstraction  ; car  une 
force  quelconque , passant  par  le  centre  d’un  mou- 
vement de  rotation , ne  peut  influer  en  aucune  ma- 
nière sur  ce  mouvement,  puisqu’elle  ne  saurait  faire  • 
tourner  le  corps  autour  de  ce  point,  plutôt  dans  un 
sens  que  dans  le  sens  opposé. 

Concluons  donc  que  quand  on  imprime  simultané- 
ment des  quantités  de  mouvement  données,  en  gran- 
deur et  en  direction  , à différentes  parties  d’un  corps 
solide,  le  mobile  commence  à tourner  autour  de  son 
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centre  de  gravite,  comme  autour  d’un  point  fixe,  et 
sans  qu’on  soit  obligé  d’ajouter  aucune  autre  quau-  * 
tité  de  mouvement  à celles  qui  sont  données. 

437.  En  combinant  ce  théorème  avec  ce  qi^  pré- 
cède, on  déterminera  complètement  le  mouvement 
initial  d’un  corps  solide  de  forme  quelconque  , de 
quelque  manière  qu’il  soit  produit. 

Pour  fixer  les  idées,  supposons  que  le  mobile  dont 
le  centre  de  gravité  est  G (fig.  10),  et  dont  la  masse 
est  M,  soit  frappé  en  un  point  E de  sa  surface  par  un 
autre  corps  qui  s’en  détache  après  le  choc.  En  pre- 
nant pour  sou  mouvement  de  translation  celui  du 
point  G,  et  ayant  seulement  égard  à ce  mouvement, 
tous  les  points  du  mobile  décriront,  dans  le  premier 
instant,  des  droites  parallèles  à la  normale  EF  ; on 
pourra  toujours,  comme  on  l’a  dit  tout  à l’heure,, 
déterminer  leur  vitesse  commune,  qui  sera  la  vitesse 
complète  du  point  G ; mais,  pour  plus  de  simplicité , 
je  la  supposerai  donnée  par  l’observation , et  je  la  re- 
présenterai par  V.  Indépendamment  de  ce  mouve- 
ment de  translation,  le  corps  tournera  autour  du 
point  G comme  s’il  était  fixe,  et  qu’une  partie  de  la 
masse  M , dont  le  centre  de  gravité  serait  sur  la  droite 
EF,  reçût  une  quantité  de  mouvement  équivalente  à 
« MV.  Par  conséquent , dans  le  premier  moment,  la 
direction  de  l’axe  instantané  de  rotation  et  la  vitesse 
angulaire  du  mobile  autour  de  cet  axe,  se  détermi- 
neront d’après  les  équations  (/)  du  11“  4T^>  dans- 
lesquelles  on  fera 


À = MV/; 
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»,  «*  ‘ f étant  la  perpendiculaire  GL,  abaissée  du  point  G sur  ^ - - , 

t ' V la  droite  EF.  '£  ‘ 'JT,  4 

| r Appelons , pour  cela , a>  cette  vitesse  angulaire , et  ' - -yrf  «.  • 
a,  £,  y,  les  angles  que  fait  la  direction  de  Taxe  ins~rî  *• 
tan  ta  né  avec  les  trois  axes  principaux  du  mobile  qui 
se  coupent  au  point  G ; soit  aussi  HEK  la  section  du 
mobile  qui  renferme  le  point  G et  la  droite  EF  ; par 
le  point  G,  élevons  sur  ce  plan  une  perpendiculaire, 
et  représentons  par  a,  b,  c,  les  angles  qu’elle  fera 
avec  les  axes  auxquels  répondent  a , C , y : d’après 
les  équations  (l)  et  les  formules  (3)  du  n°  4°5  , nous 
aurons 


Sr 

s * 


L . * * • » > r / | , 

Acticosa=/ccosa,  Èacos£=Acosb,  Cacos;  = k cosc  ; 


A,  B,  C,  étant  les  trois  momens  d’inertie  du  mobile 
par  rapport  aux  mêmes  axes.  Ori  en  déduit 


k*  co s*  a . k*  cos’  b , k ’ 

" = — — + — B~ +- 


cos  c 


A’ 


C’ 


r .** 


fcV'v  \ 

V*  Les  valeurs  de  a,  b,  c,  seront  données  dans  chaque 
cas  ; on  connaîtra  donc  la  vitesse  v;  et  les  équations 
précédentes  détermineront  les  angles  a,  €,  y,  c’est- 
à-dire,  la  direction  de  l’axe  instantané. 

Si  la  perpendiculaire  à la  section  11EK  coïncide 
' avec  l’un  des  trois  axes  principaux,  de  sorte  qu’on 
ait , par  exemple,  a = go°,  b=z 90",  c — o,  il  eu 
résultera  a.  = go°,  £ = 90°,  c = o , et  l’axe  instan- 
tané coïncidera  aussi  avec  le  même  axe  principal  ; 
d’où  il  suit  qu’un  corps  libre,  qui  est  frappé  dans  le 
*£  i plan  de  deux  des  trois  axes  principaux  relatifs  à son 
-*•-  centre  de  gravité,  cmnmenéerarà' tourner  autour  du 
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'<•  troisième  axé.  En  mettant  pour  A:  sa  valeur,  celle  de  «’$ 

'»  ‘V‘  ‘la  vitesse  initiale  de  rotation  sera , dans  ce  cas , ^ 

V.  y • ’ '•  • * • « ■ v «*  * • 1 . • * i 

m y/  f.  , î 

: H '•■«•■*==  V.  • • Cj  ^ V ,4’ 

Réciproquement,  il  est  aisé  de  conclure  des  équations  î 
précédentes  que  le  mobile  ne  peut- commencer  à . \ 

tourner  autour  de  la  perpendiculaire  au  plan  de  la 
section  HEK,  de  manière  que  <*,  £,  y#  soient  égaux-  ; 

, aux  augles  a,  b , c,  ou  à leurs  supplémens,  à moins  • * 
que  cette  perpendiculaire  ne  soit  un  des  axes  princi-  f . 
paux  qui  se  coupent  au  point  G.  ‘ •»  ...  . 

Lorsque  le  mobile  sera  une  sjîjière  homogène  ou 
composée  de  couches  concentriques,  la  perpendicu-  - 
laire  EF  passera  par. le  point  G,  qui  sera  son  centre 
de  figure.  On  aura  doue  f — o , kz=o  , a>  = o ; en» 
sorte  que  le  mobile  ne  prendra  aucun  mouvemeint  de 
rotation.  Quand  on  parvient,  par  une  percussion,  à ' V 
faire  tourner  sur  elle-même  Une  sphère  entièrement ,,  1 

libre,  c’est  toujours  parce  que  le  corps  choquant  * * 
glissé  plus  ou  moins  sur  cette  sphère,  et  le  mouve-  -^4 
jnent  de  rotation  est  alors  produit  par  le  frottement  ■ 
qui  a lieu  pendant  la  durée  du  choc.  * 

Quelle  que  soit  la  forme  du  corps  choqué,  si  le 
corps  choquant  s’y  attache,  les  formules  précé-'  A 
Rentes  auront  encore  lieu,  en  y mettant  là  quantité^ 
de  mouvement  du  second  corps  avant  le  choc  \ 
.à  la  place  de  MV  , et  prenant  pour  / la  perpendi-  - -s 
culaire  abaissée  du  centre  de  gravité  des  deux  masses, 

SUr  la  direction  primitive,  du. centre  de  gravite  du  f £ 

second  corps,  : , A , B,  C,  seront  alors  les  momens^ 
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'•^^■•*  ^d’inertie  principaux  du  corps  forme  des  deux  masses  » *V.  f j 
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> w V *.  ,-ra  n maintenant  du  mouvement,  » r;*  . 3 
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438.  Occupons-nous  maintenant  du  mouvement  - ^ ^ 1 

P ■-'  de  la  masse  M au  bout  d'un  temps  quelconque  /,  et  * • | 

^'♦Considérons  successivement  sesmouvemcns  de  trans-jg^ 
et  de  rotation  ,,  rapportés  l’un  et  l’autre  à sou 
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■ T i,*^vcentre  de  jFjL*--  J/Ç?-4v  • “ " I 

• '"vîyS^t*.  A cet  instant,  soient  X,  Y,  Z,  les  compo-  v | 

♦ santés  parallèles  aux  axes  des  * , /,  z,  de  la  forc^  J 

rinnnpp  nui  aeit  sur  l'élément  quel-  • ' 


Saillta  païuiiviv^  ' ' ' 

accélératrice  donnée  qui  agit  sur  l’élément  quel-  ^ Tr 
; * V conque  dm)  les  forces  perdues  par  ce  point  matc-^.s 
I < ; riel , pendant  l’instant  dt , seront  ( n<*  3g  i ) 
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*.%/  ' parallèlement  aux  mêmes  axes.  Le  mobile  étant  en-  * •-  • W 

k • - i ytièrement  libre  , il  faudra  pour  l 'équilibre  des  forces  ^ 

o«o  Compris . nue  les  intéerales  de 
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Mais  en  différentiant  de  nouveau  les  équations  (i)  , * 
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> il  en  resùltera  doue  ’ “ $*■ 

••£  • M ^=/X^H,  = fXdm,  Mp=fZdm-t(5)  \ 
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’ d’où  l’on  conclut  que  pendant  toute  la  duree  du  \% 

‘ mouvement,  le  centre  de  gravité  G du  mobile  se  fcj*  ? 

meut  comme  si  sa  masse  entière  M y était  concen-  * J 

^ et  <îue  les  forces  motrices  qui  agissent  sur  tous  .**  ’*«2 

scs  points,  ou  leurs  composantes,  y fussent  appli- 
*,  quées  parallèlement  à leurs  directions.  »■»•••• 

2°.  Après  avoir  détruit,  comme  dans  le  n8  436  , 

( le  mouvement  de  translation  initial  du  mobile  , 

• supposons  qua  chaque  instant  on  communique  à 

tous  ses  points  des  accroissemens  de  vitesse  infini- 

• - ment  petits,  égaux  et  de  direction  contraire  à celui 

qui  a lieu,  au  même  instant,  pour  le  point  G.  Ce  point 
sera  réduit  au  repos  pendant  toute  la  durée  du  mou- 
vement ; et  la  rotation  autour  de  ce  même  point  ne 
sera  point  altérée.  Or,  cela  revient  évidemment  à 
appliquer,  pendant  toute  la  durée  du  mouvement,  à 
tous  les  élémens  du  mobile,  des  forces  accéléra- 
trices égales  et  contraires  à celle  du  centre  de  gravité 
les  forces  motrices  correspondantes  étant  parallèles  et  ^ 

proportionnelles  aux  masses  de  ces  points  matériels , 
leur  résultante  passera  constamment  par  le  point  G; 
on  en  pourra  donc  faire  abstraction,  en  déterminant  le 
mouvement  de  rotation  autour  de  G.  Par  conséquent , 
ce  mouvemeut  sera  le  même,  à chaque  instant,  que  si 
G était  un  point  lixe , et  que  les  forces  qui  agissent, 
à cet  instant,  sur  le  mobile,  ne  fussent  pas  chan- 
gées. • ; V * 

Ces  deux  théorèmes  sont  semblables  à ceux  des 
ii“  /f34  et  q36,  qui  se  rapportent  à l’origine  du  mou- 
vement ; mais  il  ne  s’ensuit  pas  que  pendant  toute 
sa  durée,  le  mouvement  de"  translation  du  mobile 
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et  son  mouvement  de  rotation  autour  du  centre  de 
gravité,  soient  indépendans  l’un  de  l’autre,  et  puis- 
sent se  déterminer  séparément,  comme  à cette  ori- 
gine. Les  équations  (3)  seront  celles  du  mouvement 
de  translation  , et  les  équations  (7)  et  ( a ) des  nos  4*0 
et  4 1 2 , celles  du  mouvement  de  rotation  , en  pre- 
nant , dans  celles-ci , le  centre  de  gravité  G pour 
l’origine  des  coordonnées.  Or  , quand  les  forces  mo- 
trices appliquées  aux  différens  points  du  mobile  dé- 
pendront de  leurs  positions  absolues  dans  l’espace, 
les  coordonnées  de  ces  points,  dont  ces  forces  seront 
des  fonctions  données,  entreront  à la  fois  dans  ces 
deux  systèmes  d’équations  différentielles , qui  ne 
pourront  plus  s’intégrer  séparément , et  les  deux 
mouvemens  qui  dépendent  de  ces  équations,  influe- 
ront l’un  sur  l’autre.  On  ne  pourra,  généralement, 
intégrer  ces  équations  différentielles  simultanées  et 
déterminer  les  deux  mouvemens  du  mobile , que 
par  approximation  ; toutefois , ils  seront  indépendans 
l’un  de  l’autre  dans  deux  cas  particuliers  que  nous  al- 
lons considérer. 

45g.  Si  le  mobile  n’est  soumis  qu’à  la  seule  ac- 
tion de  la  pesanteur , les  équations  (3)  seront  celles 
du  mouvement  d’un  point  matériel  pesant , dans  le 
vide  ; quels  que  soient  la  forme  du  corps  solide  et 
son  mouvement  autour  de  son  centre  de  gravité  , 
ce  point  décrira  donc  dans  l’espace  une  parabole 
tangente  à la  direction  de  sa  vitesse  initiale  , dont  le 
paramètre  dépendra  de  la  grandeur  de  cette  vitesse; 
et  son  mouvement  sur  cette  courbe  sera  le  même 
que  celui  d’un  point  matériel  isolé  (n“  208).  D’un 
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autre  côte , le  poids  du  corps  étant  une  force  appli- 
quée constamment  à son  centre  de  gravité , il  n’aura 
aucune  influence  sur  le  mouvement  de  rotation 
autour  dé  ce  point , qui  sera  uniquement  dû  aux 
percussions  initiales , et  le  même  que  si  le  centre  de 
gravité  ne  se  déplaçait  pas. 

Supposous , par  exemple , que  le  corps  soit  un 
ellipsoïde  homogène , frappé  par  un  autre  corps 
qui  le  touche  au  point  E de  sa  surface  (fig.  10)  ; la 
droite  GD,  parallèle  à la  normale  EF,  sera  la  tangente 
à la  parabole  que  le  point  G va  décrire  ; et  l’on 
construira  aisément  cette  courbe  , d’après  la  vitesse 
initiale  du  point  G , que  je  représenterai  par  V.  Con- 
cevons , de  plus , que  la  section  HEK  du  point  G 
et.de  la  droite  EF  comprenne  deux  des  axes  de 
figure  de  l’ellipsoïde  ; a et  b étant  leurs  demi-lon- 
gueurs, C le  moment  d’inertie  par  rapport  au  troi- 
sième axe , et  M la  masse  du  corps , on  aura  (n°  370) 

C = iM(a*  + b'). 

Or,  le  mobile  devra  tourner  autour  du  point  G, 
comme  s’il  était  dénué  de  pesanteur,  et  que  çe  point 
ne  prît  aucun  mouvement  ; mais  alors  l’axe  perpendi- 
culaire à la  section  HEK  demeurerait  tout  entier  im- 
mobile (n°*  38g  et  4^7)  > et  sa  vitesse  angulaire  de 
rotation  serait  donnée  par  la  formule  relative  au  mou- 
vement initial  d’un  corps  solide  autour  d’un  axe  fixe. 
Donc , en  la  désignant  par  où  , observant  que  la  quan- 
tité de  mouvement  imprimée  au  mobile  est  équiva- 
lente à MV,  et  appelant  f la  perpendiculaire  GL 
abaissée  du  point  G sur  la  droite  EF,  nous  aurons , 
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a 


_ MV/ 


ou  bien  , en  mettant  pour  C sa  valeur , 


CO 


SV/ 

a * -f-  b1' 


Les  deux  vitesses  a?  et  V sont  aiüsi  liées  l’une  à 
l’autre,  parce  quelles  résultent  toutes  deux  d’une 
même  percussion. 

Ainsi,  tous  les  points  du  mobile  décriront  des 
paraboles  parallèles  à la  trajectoire  de  son  centre  de 
figure;  et,  en  même  temps,  le  corps  tournera  uni- 
formément autour  de  l’axe  perpendiculaire  à la  sec- 
tion 1IEK , qui  sera  emporté  en  restant  constamment 
parallèle  à lui-même. 

44°  • ^ Ie  mobile  est  une  sphère  homogène  ou 
composée  de  couches  concentriques,  dont  tous  les 
points  soient  attirés  ou  repoussés  en  raison  inverse 
du  carré  des  distauces , par  les  points  d’autres  corps 
en  repos  ou  en  mouvement , la  résultante  de  toutes 
ces  forces  sera  la  même  que  si  la  masse  entière  du 
mobile  était  réunie  à son  centre  de  gravité;  car  cha- 
cune d’elles  sera  égale  et  contraire  à la  réaction  de 
la  sphère  sur  le  centre  dont  elle  émane.  Par  con- 
séquent , le  centre  de  gravité  se  mouvra  comme  un 
point  isolé  ^ soumis  à des  attractions  ou  répulsions 
données;  et  le  mouvement  de  rotation  du  mobile 
sera  indépendant  de  ces  forces , et  le  même  que  si  le 
centre  de  gravité  demeurait  en  repos  ; en  sorte  que 
- J:-,  i3^èN. 
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dans  Ce  cas,  les  deux  mouvemens  de  translation  et 
de  rotation  seront  encore  indépendans  l’un  de  l’autre, 
Abstraction  faite  de  la  non-sphéricité  parfaite  des 
couches  de  la  terre , elle  tournerait  donc  constam- 
ment et  uniformément  autour  d’un  de  ses  diamètres, 
qui  serait  toujours  le  même  et  demeurerait  toujours 
parallèle  à lui-même  ; en  même  temps  le  mouvement 
elliptique  de  son  centre  de  gravité  autour  du  soleil 
serait  troublé  par  l’action  des  autres  planètes,  mais 
rigoureusement  indépendant  du  mouvement  de  rota- 
tion. • . , 

44i.  Il  n’en  est  plus  de  même  lorsqu’on  a égard  à 
l’aplatissemient  du  sphéroïde  terrestre.  D’abord , si 
l’axe  de  rotation  n’a  pas  coïncidé  exactement,  à l’ori- 
gine du  mouvement , avec  l’axe  de  figure , l’axe  ins- 
tantané de  rotation  oscillera  autour  de  cette  droite 
( n°  42 1 ) , et  rencontrera,  successivement  la  terre  en 
différens  points  de  sa  surface.  Les  pôles  et  l’équateur 
se  déplaceraient  donc  à la  surface  du  globe  ; et  il 
en  résulterait,  pour  les  différens  lieux  de  la  .terre, 
des  changemens  dans  leurs  latitudes  géographiques. 
L’amplitude  de  ces  oscillations  serait  arbitraire;  mais 
leur  durée  dépendrait  des  différences  entre  les  mo- 
mens  d’inertie  de  la  terre;  et,  d’après  ce  qu’on  sait 
sur  ces  différences,  cette  durée  serait  d’un  peu  moins 
d’une  année.  Or,  dans  cet  intervalle  de  temps,  les 
observations  les  plus  précises  ne  font  connaître  au- 
cune variation  dans  la  distance  du  zénith  d’un  lieu 
déterminé  de  la  terre  au  point  où  l’axe  de  rotation 
va  rencontrer  le  ciel.  Il  en  faut  donc  conclure  que  les 

oscillations  dont  il  s’agit,  si  elles  ont  existé  au  tre- 
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fois,  sont  devenues  tout -à -fait  insensibles  à le- 
poque  actuelle;  en  sorte  qu’il  n’existe  plus  mainte- 
nant que  les  forces  permanentes , provenant  des 
attractions  du  soleil , de  la  lune  et  des  planètes  sur 
le  sphéroïde  terrestre , qui  puissent  faire  varier  la 
direction  de  l’axe  de  rotation  de  la  terre. 

Or,  à raison  de  la  non-sphéricité  des  couches  de 
la  terre,  ces  forces  renferment  mie  partie,  à la  vérité 
très  petite  par  rapport  aux  attractions  sur  le  spbé- 
• roïde  entier , dont  la  direction  ne  passe  pas  constam-  ; > 
ment  par  son  centre  de  gravité.  C’est  cette  partie  qui 
produit  les  perturbations  du  mouvement  de  rotation, 
savoir,  la  procession  des  équinoxes  et  la  nutation  de 
l’axe  de  la  terre. 

En  vertu  de  la  précession  , la  rétrogradation  an- 
nuclle  des  équinoxes  sur  l’écliptique  fixe  de  1800 
est  de  5o", 36482  ; sur  le  plan  de  l’orbite  de  la  terre, 
rendu  mobile  par  l’action  des  autres  planètes , c’est- 
à-dire,  sur  l’écliptique  vraie,  elle  est  un  peu  moindre, 
et  égale  à 5o", 23427,  comme  nous  l’avons  déjà  dit 
dans  un  autre  endroit  (n8  219). 

La  nutation  est  une  oscillation  de  l’axe  de  la  terre 
qui  s’approche  et  s’éloigne  alternativement  de  la  per- 
pendiculaire au  plan  de  l’écliptique  : elle  est  due  à 
l’attraction  de  la  lune  ; sa  période  est  celle  du  mou- 
vement des  nœuds  de  l’orbite  lunaire  , ou  d’environ 
18  ans;  et  son  amplitude  s’élève  à 9", 40  (n8  223), 
en  supposant  la  masse  de  la  lune  égale  à un  soixante-  - 
• quinzième  de  celle  de  la  terre. 

v Les«ctions  du  soleil  et  de  la  lune  sur  le  sphéroïde  , / 

terrestre  ne  produisent  qu’une  variation  très  lente  et 
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qui  ne  sera  sensible  qu’après  une  longue  suite  de 
siècles, dans  l’inclinaison  del 'équateur  sur  l 'écliptique; 
la  diminution  annuelle  de  l’obliquité  de  l 'écliptique  , 
que  l’on  observe  et  qui  s’élevait  à au  com- 

mencement du  siècle,  est  due  aux  actions  planétaires 
qui  font  varier  le  plan  de  l’orbite  de  la  terre  (u°  a44)* 

Un  examen  approfondi  de  la  question  a fait  voir 
que  les  mêmes  forces  qui  produisent  les  variations 
que  nous  venons  d’indiquer  daus  la  direction  absolue, 
ou  rapportée  à des  lignes  fixes,  de  l’axe  de  rotation  de 
la  terre,  sont  impuissantes  pour  déplacer  cet  axe,  dans 
l’intérieur  du  sphéroïde,  non  plus  que  pour  faire 
varier  sa  vitesse  de  rotation.  Ainsi,  ta  terre  tourne 
constamment  autour  d’un  même  diamètre , qui  est 
son  axe  de  figure  ; et  son  mouvement  est  uniforme 
autour  de  cette  droite  mobile,  dont  la  direction 
change  continuellement  dans  l’espace.  Le  jour  sidéral 
est  donc  constant;  il  en  résulte  que  le  jour  moyeu 
(n°  m)  l’est  aussi,  ou,  du  moins,  il  n’est  soumis 
qu  a une  variation  séculaire  tout-à-fait  insensible  ; et 
l’une  ou  l’autre  de  ces  durées  peuvent  être  prises  pour 
unité  de  temps. 

Pour  tout  ce  qui  concerne  cette  importante  théo- 
rie, dont  je  n’ai  pu  ici  qu’indiquer  succinctement 
les  principaux  résultats  , je  renverrai  à mon  Mémoire 
sur  le  mouvement  de  la  terre  autour  de  son  centre  de 
gravité,  inséré  dans  le  tome  VII  des  Mémoires  de 
V Académie  des  Sciences. 

44a.  L’invariabilité  du  jour  est  confirmée  par  les  • 
observations  les  plus  anciennes,  qui  font  voir  que 
sa  durée  n’a  pas  changé  d’un  centième  de  seconde. 
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par  exemple,  depuis  a5oo  ans,  ainsi  que  nous  allons 
l’expliquer.  • 

Si  la  durée  du  jour  était  variable,  les  longitudes 
et  les  latitudes  du  soleil , de  la  lune  et  des  autres 
corps  célestes  , calculées  en  la  supposant  constante, 
ne  s’accorderaient  plus  avec  les  longitudes  et  les  lati- 
tudes observées  ; le  mouvement  de  la  lune  autour  de 
la  terre  , à cause  de  sa  rapidité , serait  le  plus  propre 
à nous  éclairer  sur  ce  point;  et  si  la  variation  du  jour 
était  progressive,  les  différences  entre  le  calcul  et 
l’observation  seraient  d’autant  plus  grandes  qu’elles 
se  rapporteraient  à des  époques  plus  éloignées  de  la 
nôtre. 

Cela  étant , soient  l et  l' les  longitudes  vraies  de  la 
lune  et  du  soleil  à une  époqne  déterminée.  Si  l’on 
sait  qu’à  cette  époque  il  y a eu  une  éclipse  de  lune  ou 
de  soleil,  la  différence  l — l'  devra  s’écarter  d’un 
multiple  de  1800,  d’une  quantité  moindre  que  la 
demi-somme  des  diamètres  du  soleil  et  de  la  lune  ; si 
donc  on  appelle  «T  cette  différence  , abstraction  faite 
du  multiple  de  180°  quelle  peut  contenir,  il  faudra 
que  J'  n’excède  pas  un  demi-degré , et  soit  même,  en 
général,  beaucoup  au-dessous  de  cette  limite.  Or,  on 
a calculé,  dans  la  Connaissance  des  Tems  de  1800,  les 
valeurs  de  S'  qui  répondent  à 27  éclipses  observées 
par  les  Chaldéens,  les  Grecs  et  les  Arabes;  les  valeurs 
qu’on  a trouvées  pour  cette  différence  sont  tantôt  eu 
plus,  tantôt  en  moins,  et  toutes  très  petites.  La  plus 
grande,  qui  répond  à une  éclipse  observée  38a  ans 
avant  l’ère  chrétienne,  s’élève  à — 27*4 1 ">  pour  l’éclipse 
la  plus  ancienne,  observée  par  les  Chaldéens  720  an& 
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avant  notre  ère,  la  valeur  de  ef  est  a" seulement.  Cette 
comparaison  prouve  .l’exactitude  des  tables  lunaires 
que  nous  possédons,  et  la  nécessité  des  inégalités 
séculaires  que  Laplace  y a introduites.  Elle  fait  aussi 
voir  que  la  durée  du  jour,  qu’on  a supposée  constante 
dans  le  calcul  des  longitudes  de  la  lune  et  du  soleil, 
nest,  en  effet,  sujette  à aucune  variation  progres- 
sive. Mais  pour  qu’il  ne  reste  aucun  doute  sur  ce 
point  important,  calculons  la  valeur  de  J'  , corres- 
pondante à l’éclipse  la  plus  ancienne,  qui  résulterait 
d’une  semblable  variation  , si  elle  existait. 

443.  Prenons  pour  unité  l'intervalle  de  temps  qui 
forme  aujourdhui  le  jour  moyen;  supposons  que, 
depuis  une  époque  très  éloignée,  cette  durée  ait 
diminué,  d un  jour  au  suivant , de  la  quantité  cons- 
tante a.  Soit  n le  moyen  mouvement  de  la  lune , 
cest-à-dire,  le  nombre  de  degrés  qu’elle  décrit  dans 
chaque  unité  de  temps  , abstraction  faite  des  iuéga- 
htés  de  son  mouvement  vrai  ; les  arcs  parcourus 
aujourd’hui  et  les  jours  précédens  seront  n,  «(j-f-a), 
«(i-f-2a),  «(i-f-3a),  etc.  ; et  l’arc  décrit  pendant 
un  très  grand  nombre  t de  jours,  sera  nt-\-±a.nt(t—- 1), 
ou,  à très  peu  près,  nt-\-\a.nt *.  Le  terme  nt  est 
déjà  compris  dans  la  valeur  de  l,  calculée  d’après 
les  tables  , en  considérant  le  jour  comme  constant  ; 
la  variation  du  jour  augmenterait  doue  de  A ant a , la 
longitude  vraie  de  la  lune,  à une  époque  séparée 
de  nous  par  un  nombre  t de  j ours.  Celle  du  soleil, 
à la  même  époque  , serait  augmentée  de  j a.n!t % eu 
appelant  n'  le  moyen  mouvement  diurne  du  soleil  ; 
a raison  seulement  de  la  variation  du  jour,  on  aurait 
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donc  à cette  époque 

M”  — ri)t'  = J",  ( i ) 

et,  par  rapport  à l’éclipse  observée  720  ans  avant 
notre  ère , ce  serait  toute  la  valeur  de  la  différence 
des  longitudes  de  la  lune  et  du  soleil , puisque  cette 
différence,  calculée  en  Supposant  le  jour  constant, 
n’est  que  de  2"  , ou  à peu  près  nulle. 

Soit  i le  nombre  de  siècles  contenus  dans  le  nombre  t 
de  jours;  on  aura 

t = ( 3652 5)i.  , • ; 

Soient  aussi 

* ■ r • • . y ■ - ■ . , ‘ 

£ = (56525)« , m ses  (36525) n , m'  sst  (365a5) nr  : 

' ' V.  ' I . 

l'équation  (1)  se  changera  en  celle-ci  : - 
— fn)i*  — cT, 

dans  laquelle  € sera  maintenant  la  diminution  sécu- 
laire du  jour , et  m et  m'  représenteront  les  mouve- 
mens  séculaires  de  là  lune  et  du  soleil.  D’après  leurs 
valeurs  déterminées  ati  moyen  des  observations  mo- 
dernes, on  a ' 

m — m'  =.  445268° , 

> . . ’ V . . «V  . 

en  négligeant  les  fractions  de  degrés.  Or,  si  l’on 
stippose  que  le  jour  a diminué  d’un  dix-millionième 
depuis  la  plus  ancienne  éclipse  caldéenne , on  aura 

Ci  = 0,0000001  , i 5=  a5,32  ; 
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et  il  en  résultera  • 1 . . 

er  = 34r  . .• 

; ’ 

valeur  qui  rendrait  impossible  l’éclipse  observée. 

On  ne  peut  donc  pas  admettre  que  la  duree  du 
jour  ait  diminué  de  cette  fraction , un  peu  moindre 
qu’un  centième  de  seconde,  dans  un  intervalle  de  temps 
qui  surpasse  vingt-cinq  siècles.  S’il  existait  des  varia- 
tions périodiques  dans  la  durée  du  jour , il  en  résul- 
terait des  illusions  dans  la  mesure  du  temps , qui 
produiraient  des  inégalités  apparentes  dans  les  mou- 
vemens  des  astres.  Ces  inégalités  seraient  faciles  à 
distinguer , parce  qu’elles  suivraient  toutes  la  même 
loi,  pour  la  lune,  le  soleil  et  les  planètes,  et  que 
leurs  grandeurs  seraient  proportionnelles , pour  cha- 
cun de  ces  corps,  à la  rapidité  de  sou  mouvement. 
Les  astronomes  n’ont  reconnu  aucune  inégalité  de 
cette  nature  dans  les  mouvemens  des  corps  célestes. 
Ainsi  l’observation , d’accord  avec  la  théorie , prouve 
que  la  durée  du  jour  moyen  n’est  sujette  à aucune 
variation , périodique  ou  progressive , qui  ait  une 
grandeur  sensible. 

t 444*  Revenons  actuellement  à l’objet  spécial  de  ce 
chapitre. 

Lorsqu’un  corps  solide  se  meut  dans  l’air  ou  dans 
un  autre  fluide,  les  résistances  exercées  sur  tous  les 
points  de  sa  surface  doivent  être  transportées  paral- 
lèlement à elles-mêmes , avec  le  poids  du  corps , à 
son  centre  de  gravité  ; et  le  mouvement  de  ce  centre  ' 
est  celui  d’un  point  matériel  pesant,  dans  un  milieu 
résistant;  la  masse  de  ce  point  étant  celle  du  corps. 
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et  sa  force  motrice  , provenant  de  la  résistance  , 
une  force  dont  les  composantes  dépendront  de  la 
forme  du  mobile,  des  vitesses  des  différens  élémens 
de  sa  surface  , et  des  condensations  ou  dilatations 
du  fluide  en  contact  avec  ces  élémens.  En  même 
temps  le  mobile  tournera  autour  de  son  centre  de  •* 
gravité,  comme  si  la  vitesse  de  ce  point  était  nulle, 
et  que  les  vitesses  des  points  de  la  surface  fussent, 
néanmoins , celles  qui  ont  réellement  lieu  à cha- 
que instant.  Il  en  résulte  que  la  résistance  du  mi- 
lieu influera , à la  fois  , sur  le  mouvement  de 
translation  et  sur  le  mouvement  de  rotation  du 
mobile,  et  que,  pour  un  corps  de  forme  quelcon- 
que , ces  deux  mouvemens  dépendront  l’un  de 
l’autre  et  ne  pourront  pas  être  déterminés  sépa- 
rément. 

Si  le  mobile  est  une  sphère  homogène  ou  com- 
r posée  de  couchés  concentriques , à laquelle  oh  n’ait 
imprimé  aucune  vitesse  de  rotation  à l’origin®  du 
mouvement,  il  ne  s’en  produira  aucune  pendant  toute 
la  dorée  de  ce  mouvement,  qui  sera  un  simple  mouvez 
ment  de  translation , dans  lequel  tous  les  points  du 
mobile  auront  à chaque  instanfdes  vitesses  parallèles  • 
et  égales  entre  elles.  En  effet,  si  l’on  mène  alors  par 
le  centre  de  la  spbqfe , une  tangente  à la  courbe  qu'il 
décrit,  il  est  évident  que  tout  sera  semblable  autour  . 
de  cette  droite , soit  pour  les  vitesses  des  points  de 
la  surface  , soit  pour  les  condensations  ou  dilatations 
du  fluide  environnant.  Par  conséquent,  la  résultante  . 
des  résistances  exercées  sur  tous  les  points  de  la 
surface , passera  constamment  par  le  centre  de  figure*, 
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. qui  est  aussi  le  centre  de  gravité  , et  elle  ne  pourra 
produire  aucun  mouvement  de  rotation.  Les  con-  . 
densations  ou  dilatations  du  fluide  en  contact  avec  les 
élémens  de  la  surface,  dépendront  delà  vitesse  com- 
. . mune  à tous  les  points  du  mobile  , et  seront,  d’ail- 
leurs , différentes  pour  les  différentes  sections  per- 
pendiculaires à la  tangente  qu’on  a menée  par  le 
• centre.  Doue  aussi  la  résultante  des  résistances  exté- 
rieures , qui  coïncidera  avec  cette  tangente,  ne  pourra 
> dépendre  que  de  cette  vitesse , de  l’étendue  de  la 

surface,  et  de  la  force  élastique  naturelle  du  fluide; 
et  le  mouvement  du  centre  de  gravité  sera  celui  d’un 
point  matériel  isolé  , dont  la  masse  est  celle  du  corps , 
et  auquel  on  applique  la  résultante  dont  il  s’agit , 
continuellement  dirigée  en  sens  contraire  de  sa  vi- 
tesse, et,  en  outre,  le  poids  du  mobile.  C’est  ce 
que  nous  avons  supposé  dans  le  n“  210,  à l’égard 
des  projectiles  de  l’artillerie,  supposés  parfaitement 
sphériques  et  homogènes. 

Dans  ce  cas , le  centre  d’un  boulet  ne  peut  pas  sor- 
tir du  plan  vertical  passant  par  la  direction  de  sa 
vitesse  initiale,  et  par  rapport  auquel  tout  est  sem- 
blable d’un  cêté  et  de  l’autre.  Mais  si  le  projectile  s’é- 
carte un  peu  de  la  forme  sphérique,  ou  s’il  n’a  pas 

la  même  densité  dans  toute  son  étendue,  la  résul- 

» ' 

tante  des  résistances  extérieures,  qui  sont  normales  à 
sa  surface,  ne  passera  plus  constamment  par  le  centre 
de  gravité;  elle  produira  donc  un  mouvement  de  ro- 
( talion  ; et  si  elle  n’est  pas  toujours  comprise  dans  le 
plan  vertical  où  le  centre  de  gravité  commence  à se 
mouvoir,  elle  le  fera  sortir  de  ce  plan  ; en  sorte  que 
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la  trajectoire  du  projectile,  rapportée  à son  centre 
de  gravité,  ne  sera  plus  une  courbe  plane.  Tout  cela 
est  facile  à concevoir,  à l’égard  d’un  projectile  non- 
sphériqbe  ou  non  homogène;  mais  j’ajouterai  que, 
abstraction  faite  du  défaut  d’homogénéité  ou  de  sphé- 
ricité, si  le  boulet  a reçu,  à la  bouche  du  canon,  une 
vitesse  de  rotation,  le  frottement  de  sa  surface  contre 
l’air,  pendant  son  mouvement,  pourra  encore  fay'ç 
sortir  d’un  plan  vertical  son  centre  de  gravité  et  de 
figure. 

445-  Pour  le  faire  voir,  soient  G (fig.  1 2)  le  centre 
de  gravité  et  de  figure  d’un  corps  sphérique  et  ho- 
mogène , et  AGB  le  diamètre  tangent  à sa  trajectoire* 
Supposous,  pour  plus  de  simplicité,  que  l’axe  de  ro- 
tation qui  passe  par  le  point  G,  soit  perpendiculaire 
à ce  diamètre.  Soient  ADBE  la  section  du  mobile  , 
perpendiculaire  à cet  axe,  et  DGE  un  diamètre  de 
cette  section , qui  coupe  AGB  à angle  droit.  Suppo- 
sons aussi  que  le  mouvement  du  point  G a lieu  de  A 
vers  B,  ou  dans  le  sens  indiqué  par  la  flèche  s , et  le 
mouvement  de  rotation  dans  le  sens  indiqué  par  les 
flèches  placées  en  A,  D,  B,  E.  Le  frottement  de 
chaque  élément  de  la  surface  contre  l’air,  qui  naî- 
tra du  mouvement  de  rotation,  sera  une  force  tan- 
gente à'ia  surface,  et  dirigée  en  sens  contraire  de 
ce  mouvement.  Sur  chaque  section  parallèle  à ADBE, 
il  variera  d’un  point  à un  autre,  à raison  de  la  dif- 
férence de  densité  du  fluide.  En  avant  du  projec- 
tile, le  fluide  sera  condensé;  en  arrière,  il  sera  di- 
laté ; par  co&équent , le  frottement  sera  le  plus  grand 
du  côté  du  point  B,  et  le  plus  petit  du  côté  du  point 
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A.  On  conclut  de  là  que  si  l’on  transporte  au  point 
G,  parallèlement  à elles-mêmes,  toutes  les  forces 
provenant  du  frottement  exercé  à la  surface , il  en 
résultera  une  force  dirigée  suivant  la  partie*GD  du 
diamètre  DGE.  J’appellerai  F cette  force,  P le 
poids  du  corps,  et  R la  résistance  proprement  dite 
du  milieu,  transportée  au  point  G,  et  dirigée  sur-, 
y^nt  la  partie  GA  du  diamètre  AGB.  La  force  mo- 
trice du  point  G sera  la  résultante  des  trois  forces 
F,  P,  R,  et  sa  force  accélératrice,  cette  résultante  di- 
visée par  la  masse  du  projectile. 

Cela  posé,  si  l’axe  de  rotation  est  vertical,  et  com- 
•pris,  par  conséquent , dans  le  plan  des  deux  forces  P et 
R , la  direction  GD  de  la  force  F sera  perpendiculaire 
à ce  plan  ; elle  fera  donc  sortir  le  mobile  de  ce  plan 
vertical,  en  le  poussant  du  côté  du  point  D ; et , dans 
ce  cas,  la  trajectoire  du  point  G sera  une  courbe  a 
double  courbure.  Si,  au  contraire,  l’axe  de  rotation 
est  horizontal,  la  direction  GD  de  la  force  F sera 
comprise  dans  le  plan  vertical  des  forces  P et  R , qui 
sera  celui  de  la  section  ADBE  ; par  conséquent , le 
point  G ne  sortira  pas  de  ce  plan , et  sa  trajectoire 
sera  plane. 

446.  Dans  ce  dernier  cas,  on  voit  que  la  compo- 
sante verticale  de  la  force  F augmentera  ou  dimi- 
nuera le  poids  P,  selon  que  la  flèche  A sera  dirigée 
vers  le  haut  ou  vers  le  bas.  La  force  F sera  verticale, 
et  cette  diminution  ou  augmentation  de  poids,  la 
plus  grande,  quand  la  direction  AB  sera  horizontale. 
Ainsi,  dans  le  tir  horizontal,  et  en  supposant  que  le 
boulet  tourne  autour  d’un  axe  horizontal , perpen- 
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diculaire  à la  direction  du  tir,  le  frottement  du  pro- 
jectile contre  l’air  augmentera  son  poids  et  dimi- 
nuera 4la  portée , lorsque  la  partie  antérieure  de  ce 
corps  tournera  de  bas  en  haut;  et  quand  cette  par- 
tie tournera  de  haut  en  bas,  le  frottement  dimi- 
nuera le  poids  et  augmentera  la  portée.  Il  pourrait 
même  arriver,  dans  ce  second  cas,  que  la  trajec- 
toire devint  convexe  vers  le  terrein  : il  suffirait, 
pour  cela , que  la  rotation  fût  assez  rapide  pour 
rendre  la  force  F plus  grande  que  le  poids  P ; mais 
alors  le  frottement  diminuerait  la  vitesse  de  rota- 
tion, la  force  F décroîtrait,  et  finirait  par  deve- 
nir moindre  que  P;  ce  qui  ramènerait  la  trajectoire 
à sa  forme  concave  vers  le  terrein-,  comme  à l’or- 
dinaire. 

Ces  considérations,  jointes  à celles  du  numéro 
précédent , montrent  qu’indépendamment  du  defaut 
de  sphéricité  ou  d’homogénéité  du  boulet,  le  frot- 
tement de  sa  surface  contre  l’air , provenant  du 
mouvement  de  rotation  qu’il  peut  avoir  contracté 
en  roulant  dans  lame  du  canon , est  une  circons- 
tance qui  peut  influer,  soit  sur  la  justesse  du  tir, 
parce  que  ce  frottement  fait  sortir  le  centre  du 
boulet  du  plan  vel’ticd!  de  projection , soit  sur  l’i- 
négalité des  portées,  à cause  que  cette  force  aug- 
mente ou  diminue  le  poids  du  mobile.  Toutefois , 
on  doit  observer  qü’aucun  de  ces  efl'ets  n’aura  lieu , 
si  le  boulet  tourne  autour  du  diamètre  AB , dans 
le  sens  duquel  il  se  meut;  car  alors  le  frottement 
est  égal  et  contraire  pour  deux  élémens  opposés  de 
chaque  section  de  la  surface,  perpendiculaire  à l’axe 
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de  rotation;  doù  il  résulte  que  les  forces  prove- 
nant du  frottement  exercé  sur  tous  les  élémens , 
étant  transportées  au  centre  de  gravité,  s y détrui- 
ront deux  à deux  ; en  sorte  que  le  mouvement  de 
ce  point  ne  sera  pas  dérangé  par  le  frottement  to- 
tal , du  a la  rotation. 
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CHAPITRE  VI. 

DU  MOUVEMENT  D’UN  CORPS  SOLIDE  PE8ANT  SUR  UN 
PLAN  DONNÉ.  % 

• i - 


§ Ier.  Cas  où  l’on  ri  a pas  égard  au  frottement. 

- • . , / * 

447-  Pour  simplifier,  je  supposerai  que  le  mobile 
ne  touche  le  plan  donné  qu’en  un  seul  point,  que 
j’appellerai  K,  et  qui  variera,  en  général,  sur  sa  sur- 
face et  sur  le  plan.  Les  forces  perdues  dans  chaque 
instant  infiniment  petit  devant  se  faire  équilibre , il 
faudra  qu’elles  ^ réduisent  à une  seule  force,  passant 
par  le  point  K,  normale  au  plan  donné,  et  dirigée  de 
manière  quelle  tende  à appuyer  le  mobile  sur  ce 
plan.  Cette  résultante  sera  la  pression  que  ce  plan 
éprouvera,  et  qui  sera  détruite  par  sa  résistance,  que 
je  représenterai  par  R.  En  joignant  au  poids  du 
corps  la  force  R,  de  grandeur  inconnue , on  pourra 
faire  abstraction  du  plan  donné , et  considérer  le  mo- 
bile comme  entièrement  libre. 

Son  centre  de  gravité , que  j’appellerai  G , se  mou-  . 
vra  donc  comme  un  point  matériel  isolé , dont  la 
masse  serait  celle  du  mobile,  et  auquel  on  applique- 
rait, parallèlement  a leurs  directions,  le  poids  de  ce 
corps  et  la  force  R.  Au  bout  du  temps  t,  je  renrésen- 
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terai  par  x, , y, , zt , les  coordonnées  du  point  G» 
rapportées  à des  axes  fixes  et  rectangulaires,  et  par 
A,  ft , v,  les  angles  que  la  direction  de  la  force  R fait 
avec  des  parallèles  à ces  axes , menées  par  le  point  K. 
En  supposant  l’axe  des  z,  positives,  vertical  et  dirigé 
de  bas  en  haut , et  en  appelant  g la  pesanteur  et  M 
la  masse  du  corps,  ryous  aurons 

d*x  * 

M = R cos  A , - 
dr  ’ 

; M = R cos  f* , 

' * * 

M ^ — R cos  p — Mg, 

pour  les  trois  équations  différentielles  du  mouve- 
ment du  point  G.  Si  le  plan  donné  est  fixe,  les 
angles  A , ft , v , seront  constans  et  donnés  ; s’il  est 
en  mouvement,  nous  supposerons  que  ce  mouve- 
ment soit  connu,  et  ne  puisse  pas  être  modifié  par 
celui  du  corps  : A , fx , v , seront  alors  des  fonc- 
tions données  de  t.  Le  mobile  étant  un  corps  pe- 
sant , il  faudra , pour  qu’il  ne  se  détache  pas  de  ce 
plan , fixe  ou  mobile , qu’il  soit  toujours  situé  au- 
dessus  ; en  sorte  que  la  composante  verticale  R cos  v 
de  la  résistance  du  plan  sera  constamment  positive, 
et  v un  angle  aigu  : les  deux  autres  angles  donnés 
A et  fx  pourront  être  aigus  ou  obtus. 

En  même  temps,  le  corps  tournera  autour  du 
point  G comme  autour  d’un  point  fixe,  en  vertu 
fies  forces  R et  Mg , appliquées  aux  points  K et  G 
( n°  436);.  mais  le  poids  Mg  n’influera  pas  sur  ce 
mottvçmeut  fie  rotatiou , doüt  les  équations  diffé- 
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rentielles  ne  dépendront  que  de  la  force  R.  Pour  les 
former,  ou  prendra  pour  les  seconds  membres  des 
équations  (à)  du  n°  41 2,  les  momens  multipliés  par  dt, 
de  la  force  R,  par  rapport  aux  trois  axes  principaux 
du  mobile  , qui  se  coupent  au  point  G.  Eu  appelant 
a,  £,  y , les  coordonnées  du  point  K rapportées  à 
ces  axes,  et  A',  pf,  v' , les  angles  que  fait  la  direc- 
tion de  la  force  R avec  les  parallèles  à ces  mêmes 
axes,  menées  par  le  point  K,  ces  momens  seront 

aR  cos  p!  — £R  cos  a', 

^R  cos  A'  — aR  cos  v 
£R  cos  v'  — ^R  cos  p' , 

et  les  équations  ( a ) deviendront 

• • 

€ dr  -f-  (B  — A)  pqdt  = R(«  cos  pl — £ cos  X')dt,  ) 

B dq  4-  (A — C)  rpdt  — R(>  cos  A'—  acos  v')dt,  > (2) 
A dp  -}-  (C  — B)  qrdt  ==  R(£  cos  v' — y cos  fd)dt  ; I 

A,  B,  C,  désignant  les  momens  d’inertie  qui  répon-  . 
dent  respectivement  aux  mêmes  axes  que  les  angles 
A',  p',  et  que  les  composantes  pr  q,  r,  de  la  vi- 
tesse angulaire  de  rotation  (n#  407). 

Il  y . faudra  joindre  les  équations  (7)  du  n°  4io, 


= sijijsin  (pd-\, — cos  <pd$ , I 

cos  <pd-ï- f-  sin  cpdQ , > (3) 

‘ ^ — cos  6r/-v}/.  ; 

Nous^^pMWMwis  qu^èes  neuf  cosinus  a,  b , etc. , 
dontîlês  vafèurs  en  fonctiqns  de  <p , -j/,  0,  ont  été 

2-  • »4  [4%:]:  ;■ 
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données  dans  le  n°  678,  sont  ceux  des  angles  que  font 
les  axes  fixes  des  coordonnées  x, , y, , z, , du  point  G, 
avec  des  parallèles  aux  axes  principaux  relatifs  à ce 
point,  menées  par  l’origine  de  ces  coordonnées;  et, 
d’après  la  signification  des  angles  A,  fi,  v,  A',  fi',  /, 
et  l’équation  (2)  du  n*  g,  nous  aurons  alors 

1 i 

cos  A ' — a cos  A + a!  cos  fi  -f-  a"  cos  v , 1 

cos  p!  = b cos  A -f-  b'  cos  fi  b " cos  v , C(4) 

COS  / = C COS  A c'  COS  fi  -j-  c"  cos  v , ) 

pour  les  valeurs  de  cos  A')  cos  pl , cos  v',  qu’on  devra 

substituer  dans  les  équations  (2). 

La  position  du  mobile  à un  instant  quelconque,  par 
rapport  aux  plans  fixes  des  x,,  y, , z,,  sera  complè- 
tement déterfhimée  au  moyen  de  ces  coordonnées  et 
des  trois  angles  <p,  6 > précédemment  définis 

(n“  378)  ; la  position  de  l’axe  instantané  de  rotation, 
dans  l’intérieur  du  mobile,  et  sa  vitesse  autour  de  cet 
axe,  dépendront,  en  outre,  des  trois  quantités  p, 
q y r : la  solution  du  problème  consistera  donc  à dé- 
duire des  neuf  équations  (i),  (2),  (3),  les  valeurs  de 
ces  neuf  inconnues  en  fonctions  de  t-,  mais  comme 
ces  équations  renferment  la  force  R et  les  trois  coor- 
données a , C , y , qui  sont  aussi  inconnues,  il  faudra 
encore  quatre  autres  équations,  que  l’on  obtiendra 
de  la  manière  suivante. 

448-  Soit  L une  fonction  donnée  de  a,  £,  y , et 
représentons  par  L = o,  l’équation  de  la 'surface  du 
mobile,  rapportée  à ses  axe^rincipawtsqiui, se  cou- 
pent au  point  G.  Si  nous  faisons  * V t j 
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v=[(£y+  (£)■+  0T1’ 

nous  aur*ïs'(n'’  21) 

cos  X = Y ~ , coS/t'  = V§,  W=V^,  (5) 

où  l’on  prendra  le  signe  de  V de  manière  que  les  an- 
gles A',  pJ , /,  se  rapportent  à la  partie  intérieure  de  la 
normale  à la  surface  du  mobile,  qui  sera  la  partie 
supérieure  de  la  normale  au  plan  donné.  L’une  de 
ces  équations  sera  une  suite  des  deux  autres.  En  met- 
tant les  formules  (4)  à la  place  de  cos  Àf,  cos  p.' , cos  /, 
et  les  joignant  ensuite  à l’équation  L = o,  on  aura 
déjà  trois  des  quatre  équations  demandées. 

Si  l’on  représente  par  x , y , z , les  coordonnées 
courantes  du  plan  donné,  rapportées  aux  mêmes 
axes  fixes  que  xt , , z, , et  en  observant  que  A , 

fi , v , sont  les  angles  que  fait  la  normale  à ce  plan 
avec  ces  axes , on  aura , pour  son  équation  , 

x cos  A y cos  /a  + z cos  » = £; 

£ étant  une  quantité  donnée,  qui  sera  constante, 
quand  le  plan  donné  sera  fixe , et , généralement , 
une  fonction  donnée  de  t.  D’ailleurs,  en  supposant 
que  x , jr,  z,  répondent  au  point  K qui  appartient  à 
ce  plan,  on  aura,  d’après  les  formules  du  n°  377, 

x = x,  -f-  aa.  *4-  b£  -J-  cy , \ 

J — J,  4-  H-  b'€  -f-  c'y,  ( (6) 

z = z,  -4-  a"a.  + b"(*  -f-  d'y.  j ; - 

Les  valeurs  de  x,  y,  z,  devront  donc  satisfaire  à 

*4-  * 
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l’équation  précédente  ; en  les  substituant  dans  cette 
équation,  et  ayant  égard  aux  formules  (4)»  on 
aura  >.  * 4 

X,COS  A-p^.COS^*  -f-  Z,COSv+  acOSA'-j-CcOSjK'  + yCOs/ssÇ,  (7) 

pour  la  quatrième  équation  qu’il  s’agissait  d’ob- 
tenir. 

Lorsque  le  mobile  sera  terminé  par  une  pointe , ’ 
et  qu’il  touchera  constamment  le  plan  donné  par 
son  extrémité,  les  coordonnées  a,  G,  y,  du  point 
K seront  coûtantes,  et  données  d’après  la  position 
de  celte  pointfe  sur  la  surface  et  ses  distancés  aux 
plans  des  axes  principaux  du  mobile , qui  se  cou- 
pent au  point  G.  Mais  les  équations  (5)  n’auront 
plus  lieu  en  un  point  de  cette  nature;  l’équation  (7), 
qui  exprime  que  ce  point  appartient  au  plan  donné, 
subsistera  toujours  ; et  il  suffira  de  la  joindre  aux 
équations  du  numéro  précédent,  pour  déterminer 
les  neuf  inconnues  du  problème  et  la  grandeur  de 
la  force  R que  ces  équations  renferment. 

449-  Quand  le  plan  donné  sera  fixe  et  horizon- 
tal , on  le  prendra  pour  le  plan  des  coordonnées  x 
et  y ; il  en  résultera 

" . w • 1 

cos  X = o , cos  /x  — o , cos  v = t , Ç = o ; 

ce  qui  réduira  les  formules  (4)  à 

cos  X'  = a",  cos  fx'  = b",  cos  v'  = c". 

En  vertu  des  deux  premières  équations  (1),  le  mou- 
vement horizontal  du  point  G sera  rectiligne  et 
uniforme ) sa  vitesse,  parallèlement  au  plan  donné. 
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dépendra  de  la  percussion  horizontale  que  le  mo- 
bile aura  éprouvée  à l’origine  du  mouvement.  La 
troisième  équation  (i)  donnera  ' 


ce  qui  fera  connaître  la  valeur  de  R , quand  celle 
de  zt  aura  été  déterminée.  En  même  temps , les 
équations  (2)  deviendront 


Cdr  + (B  - A)^  = M(Ç;.'+g)  (*b"-Ga'yit,) 

B dq  + (A  — C)  rpdt  = g)  (ya"—ac")dt,>  (8) 

\dp+(C  — Bj  qrdt  = g)  (£c"—yb'')dt;) 

et  l’équation  (7)  se  changera  en  celle-ci  : 

z,  -f-  d'ct  -4~  b"ê  — f-  c"y  sss  o , (q) 


de  laquelle  on  tirera  la  valeur  de  zt,  pour  la  subs- 
tituer dans  les  équations  précédentes. 

Ainsi , dans  ce  cas , le  problème  dépendra  des  * 
équations  (5)  et  (8),  qui  serviront  à déterminer  pt 
q t r , <p  , 4 > ô y ea  fonctions  de  t , comme  dans 
le  mouvement  d’un  corps  solide  autour  d’un  point 
fixe.  Si  le  point  K varie  à ïa  surface  du  mobile,  il 
faudra  éliminer  de  ces  équations  les  quantités  a , 
£7  y,  au  moyen  de  L = o et  des  formules  (5) , 
qui  seront  maintenant  ...  \ 
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Si , au  contraire , K est  constamment  le  même  point 
de  la  surface  du  mobile,  on  mettra  dans  les  équa- 
tions (8) , à la  place  de  a,  G , y , les  coordonnées 
constates  et  données  de  ce  point.  Ce  second  cassera 
celui  du  mouvement  de  la  toupie  sur  un  plan  l^ri- 
zontal , abstraction  faite  du  frottement  de  la  pointe  K 
contre  ce  plan. 

Dans  l’état  d’équilibre  d’un  corps  pesant  sur  un 
plan  fixe  et  horizontal , la  droite  GK  sera  verticale  ; 
si  cët  état  est  stable,  et  qu’après  en  avoir  écarté  le 
mobile  un  tant  soit  peu , on  l’abandonne  à .lui- 
même,  il  fera  des  oscillations  très  petites,  que  l’on 
déterminera,  aussi  approximativement  qu’on  vou- 
dra, au  moyen  des  équations  précédentes.  Je  me 
contente  d'indiquer  cet  exemple,  comme  un  exer- 
cice de  calcul.  On  pourra  supposer,  pour  fixer  les 
idées  et  simplifier  la  question , que  le  mobile  soit  un 
ellipsoïde  homogène,  ou  bien  une  sphère  dont  le 
centre  de  gravité  ne  coïncide  pas  avec  le  centre  de 
figure. 

45o.  On  peut  obtenir  deux  intégrales  premières 
des  équations  (8). 

D’abord  en  les  ajoutant  après  les  avoir  multipliées 
par  c",  b",  a!' , leurs  seconds  membres  disparaissent , 
et , en  intégrant,  on  trouve , comme  dans  le  n°  4*5, 

A a"p  +.  B b"q  4-  C c”r  = l; 

l étant  une  constante  arbitraire  qui  exprimera  la 
somme  des  momens  des  quantités  de  mouvement  de 
tous  les  points  du  corps,  par  rapport  à un  axe  ver- 
tical passant  par  le  point  G. 
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Pour  obtenir  une  seconde  intégrale  de  ces  mêmes 
équations  (8) , je  les  ajoute , âpres  les  avoir  multi- 
pliées par  r,  q , p ; ce  qui  donne  , 

C rdr  + Bqdq  + A pdp  — + g ) — c"q) 

-f-  ë(c”p  — a"r)  -f-  y (a"q  — b"p)}  dt , 

ou  bien , à cause  des  trois  dernières  équations  (8)  du. 
n°4u, 

Crdr-^iqdq-{-\pdp=M(~-\-g^{etda'-j-Cdbt-\-ydc''). 

En  différentiant  l’équation  (9),  par  rapport  à t , 
on  a ‘ ; 

dzx+  cula!'+  Cdb"+  ydc”=—(a"doL+  b"d€+cd"y). 

Or,  le  second  membre  de  cette  équation  est  nul 
quand  K est  toujours  le  même  point  de  la  surface  du 
mobile , puisque  alors  ses  coordonnées  et,  G,  y,  sont 
constantes.  Il  est  encore  zéro , lorsque  K se  déplace 
à Cette  surface;  car,  en  vertu  des  équations  (10)  , 
on  a 

d'dct+b"d&+c"dy^{^du^~d^ f-~4)==  VdL  ; 

quantité  nulle,  à cause  que  l’on  a L=o  pendant, 
toute  la  durée  du  mouvement,  et,  conséquemment, 
db  = o.  On  aura  donc,  dans  ces  deux  cas, 

ada"  -4-  Çdb"  -f-  y de"  = — dz,  ; 

d’où  il  résulte  *• 

Crr/r  -J-  Bqdq  -f-  A pdp  -f-  M “f"  s)  ^z>  ==  ® > 
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et,  eu  intégrant, 

Cr*  + Bçp  + A/j*  .+  M(^  + agz.)  = h ; 

h étant  la  constante  arbitraire. 

Ces  deux  intégrales  suffiront  pour  résoudre  le 
problème,  lorsqu’il  s’agira  d’un  solide  homogène 
terminé  par  june  surface  de  révolution  ; ce  qui  a 
lieu  , par  exemple,  dans  le  cas  de  la  toupie.  L’axe 
de  figure  est  la  droite  GK;  en  supposant  que  C soit 
le  moment  d’inertie  qui  répond  à cet  axe,  onaura 

B = A,  a.  ■=  o , G = o ; 

y;  ' • ». 

y sera  la  longueur  de  GK  ; et , d’après  l’équation  (9) 
et  c"  ==  côs  6 , on  aura 

z,  = — y cos  0, 

t • . * . 

pour  l’ordonnée  verticale  du  point  G.  La  première 
équation  (8)  donnera  r—n,  en  désignant  par  n une 
constante  arbitraire  qui  représentera  la  vitesse  de 
rotation  du  mobile  autour  de  son  axe  de  figure. 
Mais  d’après  les  valeurs  de  a!'  et  b"( n°  378),  et  les  deux 
premières  équations  (3),  on  a 

dP 
’ dt 1 * 


a"p  4-  b"q— — sin*0  ~ , p*  4-  q%  = sin*0  —■ 


les  deux  intégrales  qu’on  a,  trouvées  deviendront 
donc  • • 

Cncôsfl  — Asin*0^=  lr 
A (sin*  6 %-^p)  + M(>*  sin“  2}gcos0)  — h, 

en  comprenant  — Cn*  dans  la  constante  h. 
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> Ces  deux  dernières  équations  ferout  conuaître,  au 
moyen  des  fonctions  elliptiques , les  valeurs  de  -\|.  et  t 
en  fonctions  de  0 ; la  troisième  équation  (3)  donnera 
ensuite  la  valeur  de  <p  ; et  le  problème  sera  résolu  , 
comme  celui  du  n°  4*5  , dont  nous  nous  sommes 
occupés  en  détail. 

45 1.  Le  mobile  étant  toujours  un  solide  de  ré- 
volution homogène  et  terminé  par  une  pointe , et 
ce  corps  touchant  constamment  le  plan  donné  , 
par  l’extrémité  K de  cette  pointe , supposons  main- 
tenant que  ce  plan  soit  en  mouvement,  de  sorte 
que  les  angles  A,  p , y , et  la  quantité  £ soient  des 
fonctions  données  de  t.  L’axe  de  figure  répondant 
au  moment  d’inertie  C , les  deux  autres  momens  B 
et  A seront  égaux,  les  coordonnées  a et  G seront 
zéro , et  y exprimera  la  longueur  de  GK.  En  dési- 
gnant par  n une  constante  arbitraire,  la  première 
équation  (2)  donnera  encore  r=  n ; en  sorte  que  la 
vitesse  angulaire  du  mobile  autour  de  son  axe  de 
figure,  sera  constante,  comme  dans  le  cas  du  plan 
fixe.  Si  l’on  a égard  aux  formules  (4) , les  deux 
autres  équations  (2)  deviendront 

kdq  -f-  (A  — C)npdt  = Ry(flCOs  A -j-  a'cos  fi  -j-  a"cos  t)dt , 1 
kdp  — (A  — C )nqdt— — Ry(&cos  A-p&'cos^  -f-i'cos  v)dl.J 

L’équation  (7)  deviendra  de  même 

et  les  équations  (1)  et  (2)  ne  changeront  pas. 

Le  système  des  équations  (1),  (3),  (11),  (1 
devra  donc  servir  à déterminer  les  neuf  inconn 

V • y , . • 


(iO 

* ' I' 

(r2J 

2)t 
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p,  q,  <p,  4/ , 0*  xt  ,ylt.  z, , R ; mais  l'intégration  rigou- 
reuse de  ces  équations  est  impossible  ; et , pour  en 
déduire  des  valeurs  approchées  des  inconnues , qui 
ne  soient  pas  très  compliquées,  on  est  obligé  de 
restreindre  la  généralité  de  la  question  , par  diffé- 
rentes suppositions  que  l’on  énoncera  à mesure 
qu’elles  seront  nécessaires. 

45a.  Je  supposerai,  en  premier  lieu,  que  la  rota- 
tion du  mobile  autour  de  son  axe  de  figure  est  très 
rapide,  et  que  les  différens  mouvemens  du  plan 
donné  sont  très  lents  par  rapport  à cette  rotation  ; 
en  sorte  que , si , par  exemple , la  perpendiculaire 
au  plan  donné,  menée  par  le  point  K,  oscille  de 
part  et  d’autre  ou  tourne  autour  de  la  verticale  qui 
passe  par  ce  même  point , la  durée  de  chaque  oscil- 
lation, ou  de  chaque  révolution  soit  très  grande  , 
relativement  à une  révolution  du  mobile  autour  de 
l’axe  KG  ; et  de  même , si  le  plan  donné  exécute  des 
oscillations  parallèlement  à lui-même. 

Je  supposerai,  secondement , que  les  angles  0 et  4- 
varient  aussi  très  lentement  par  rapport  à l’angle  <p  ; 
hypothèse  qui  devra  être  confirmée  à posteriori,  par 
les  valeurs  que  l’on  obtiendra  pour  ces  trois  angles. 

En  négligeant , dans  une  première  approximation , 
la  différentielle  <74>  que  contient  la  troisième  équa- 
tion (5) , et  en  supposant  qu’on  ait  <p=o  quand 
tz=.  o,  on  aura  cp=z=nt,  à un  instant  quelconque. 
Au  moyen  des  formules  du  n#  078,  on  aura  alors 

a cos  A -}-  a!  cos  p -f-  a"  cos  y = P siu  nt  -4-  Q cos  nt, 
b cOs  A + V cos  p -f-  b"  cos  y = P cos  nt  — Q sin  nt, 
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où  l’on  a fait , pour  abréger , 

P = cos  Acos  0 sin  4 + cos  /t  cos  0 cos  4 — cos  rsin  0, 

« “ r i 1 * 

Q = cos  Xcos4  — cos/4  sin  4 J * 

et  les  équations  (i  i)  deviendront 

« . * 1 

A dq  -f-  (A  — C )npdt  = Ry(P  sin  nt  + Q cos  nt)cLt , 
A.dp  — (A  — C )nqdt  — R>(Qsin  nt  — P cos  nt)dt. 

! . 

Or,  dans  la  seconde  hypothèse,  les  quantités  P et  Q 
varieront  très  lentement;  il  en  sera  de  même,  comme 
on  le  verra  tout  à l'heure,  à l’égard  de  R;  en  inté- 
grant ces  équations , on  pourra  donc  considérer , 
dans  une  première  approximation,  P,  Q , R , comme 
des  quantités  constantes,  et  n’avoir  égard  qu’à  la 
variation  de  sin  nt  et  cos  nt  dans  leurs  seconds  mem- 
bres. Si  m est  une  très  petite  fraction  de  n,  et  que  le 
coefficient  de  sin  nt  contienne , par  exemple , un 
terme  qui  ait  cos  mt  pour  facteur,  sin  nt  devrait  être 
remplacé  par  - sin  ( n + m)t  + £sin  (n  — m)t;  en  re- 
gardant comme  constant  le  coefficient  de  sin  nt , cela 
revient  donc  à négliger  mt  à l’égard  de  nt , du  moins 
dans  la  première  approximation. 

De  cette  manière,  les  intégrales  complètes  des 
équations  précédentes  seront 

• , • » / N.  ’ - * • • * 

p — Dsin^— ~^+Ecos— — — ^(Qcosrci  -j-  Psiunf) , 

q — Dcos— — 9l!lL  — Esin  — — ^ -f-  ^(Qsin/tf — Pcos ni)  ; 1 

A A Lit 

D et  E étant  les  deux  constantes  arbitraires.  Pour  les. 
déterminer  t je  suppose  qü  a l’origine  du  mouvement. 
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l’axe  instantané  de  rotation  a coïncidé  avec  l’axe  de 
figure  ; on  aura  alors  p = o et  q — o,  quand  t = o; 
et  si  l’on  désigne  par  P\  Q',  R',  les  valeurs  de  P, 
Q,  R,  qui  ont  eu  lieu,  à la  même  époque,  il  en 
résultera 


P __  yR'Q'  n _ yR'P' 

E ~cjt>  D — ~cr 


Nous  aurons  donc,  à un  instant  quelconque, 

P = 5 [>'(?'  si“  ^ + <±X11') 

— R(P  sin  nt  -j-  Q cos  nt  )^J , 

1 = £ [R'(l-cos  _ Q'  sin 

— R(P  cos  nt  — Q sin  nt  ) ~j. 

En  faisant  <p  = ni  dans  les  deux  premières  équa- 
tions (3) , on  en  déduit , 

. A 

sin  8r/vj/  = (p  sin  ni  -f-  q cos  nt)dt, 
r/ô  = (q  sin  nt  — p cos  nt)dt; 

et  en  y mettant  pour  petq  leurs  valeurs  précédentes,' 
il  vient 


r/0 


ydt 

C n 


sin  ôr/4  = ^[R'(P'  cos  ^ + Q' sin  — RP^j  , 

[R'(P'sin  ~ — Q'cos  ^ ) + RQj 

Or , si  C n’est  pas  une  très  petite  fraction  de  A , il 
faudra , pour  que  0 et  ^ varient  très  ienlement  , 
comme  on  l’a  supposé,  que  les  termes  dépendant  de 


. Cnt 

sm  -j-  et  cos  A 
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disparaissent  daris  ces  formules  ; 

condition  que  l’on  remplira  toujours  , en  supposant 
qu’à  l’origine  du  mouvement,  l’axe  de  figure  KG 
coïncidait  avec  la  perpendiculaire  au  plan  donné. 

En  effet , à l’origine  du  mouvement,  soient  t l’angle 
que  la  perpendiculaire  au  plan  donné  fait  avec  la 
verticale,  et  t'  l’angle  que. sa  projection  horizontale 
fait  avec  la  droite  d’où  l’on  compte  l’angle  4«  A cette 
époque  , on  aura  ( n°  8 ) 

cosv  = cos«,  cos/jl  — sine  cos  g',  cos  A = sin  s sin  e' , 

et  en  supposant  que  4*  et  ô'  soient,  les  valeurs  ini- 
tiales de  4 et  6 , il  en  résultera  , 

P'  = cos  0'  sin  e cos  (e'  — 40  ~ sin  cos  e > ' 

Q'  = sin  e sin  («'  — 40- 

Or , si  l’axe  de  figure  a été  perpendiculaire  au  plan 
donné,  quand  le  mouvement  a commencé,  on  aura 
4'=  é'  et  0'  = e ; d’où  il  résultera  P'  = o et  Q'  = o ; 
ce  qui  réduit  les  formules  précédentes  à 


sin  0 ^4  = — - 


RPy  dt 

C n 


RQyrfl 

C/i 


(i3) 


453.  Maintenant,  il  faut  encore  supposer  que  la 
perpendiculaire  au  plan  donné  et  l’axe  de  figure  du 
mobile,  s’écartent  trè9  peu  de  la  direction  verticale  , 
pendant  toute  la  durée  du  mouvement.  Le  supplé- 
ment de  l’angle  0 sera  constamment  très  petit  ; car  0 
est  l’angle  obtus,  compris  entre  la  verticale  menée 
de  bas  en  haut  par  le  point  G,  et  la  droite  menée 
de  G vers  le  point  K qui  est  au-dessorus  de  G.  Nous 


« 1 • V 


V 4 . 
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négligerons  le  .carré  de  sin  6,  et  nous  prendrons 
cos  0 = — i . Les  quantités  cos  A et  cos  /a  seront  très 
petites  ; en  négligeant  leurs  carrés,  on  aura  cos  v =±=  i . 
On  a d’ailleurs  ( n°  3y8  )- 

c.=  sin0sin4>  c'  = sin  0 cos  4 , c"  = cos0  = — i.  • 

' m#  , ; ‘ I * , « ‘ ' • 

En  négligeant  donc  les  produits  sin0eosA  et  cos0  cos/4, 
l’équation  (i  2)  donnera 

z,  sss  y -J—  £ — xtcos  A — y,  cos  /jl. 

* Si  donc  , indépendamment  de  la  petitesse  de  cos  A et 
cos  fJ- , les  oscillations  verticales  du  plan  donné  sont 
aussi  supposées  très  petites , les  variations  de  z,  le 
seront  également  ; la  valeur  de  R , donnée  par  la 
troisième  équation  (1)  , savoir, 

R = Mg  + Mp, 

différera  très  peu  de  Mg  ; et  si  l’on  néglige  les  pro- 
duits de  et  de  chacune  des  quantités  cos  A , 

cos  fz , sin  ô,  il  suffira  de  mettre  Mg  à la  place  de  R , 
dans  les  équations  (i3).  En  y mettant  aussi  les  va- 
leurs de  P et  Q,  elles  deviendront 

sin  0^4-  = (sin  0 — cos  A sin  4 — cos  jjl  cos 

dh  = ( cos  A cos  4 — cos  (W  sin  4 )dt. 

v . - ' * - 1 .*  4 t*. ’ • . \.  “/  ' 

Les  deux  premières  équations  (i)  deviendront,  en 
' même  temps, 

-W=8  cos  A,  -Jr==gCOsi*.  (14) 
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Ea  différentiant  par  rapport  à t les  valeurs  de  c et  c' , 
et  mettant  f/0  au  lieu  de  t/.sin  0,  on  a 


de  — sin  -v}/  t/0  - f-  eos  4-  sin  Qd-\,  , 
Qjc'  = cos  4<  t/9  — sin-xj,  sin  0 1/^  ; 


et  si  Ton  substitue  dans  ces  formules,  à la  place  de 
sin  0t/-v{,  et  t/0  , leurs  valeurs  precedentes,  il  en  ré- 
sulte • • v 


' * 

de  — c'rndt  — — m cos  fidt 

de'  -f-  cmdt  — m cos  Xdt , 


où  l’on  a fait , pour  abréger  , 


V 


Ainsi  la  question  est  réduite  finalement  à l’intégra- 
tion de  ces  équations  linéaires , à coefficiens  cons- 
tans  et  du  premier  ordre , par  rapport  aux  incon- 
nues c et  c' . C’est  aussi  en  employant  ces  mêmes  in- 
connues, c’est-à-dire,  sin0  sin 4 et  sin 0 cos 4/,  dans 
le  problème  du  mouvement  de  la  lune  autour  de  son 
centre  de  gravité , que  Lagrange  a ramené  à la  forme 
linéaire  les  équations  différentielles  de  ce  problème  j’ 
ce  qui  l’a  conduit  à l’explication  complète  du  phéj 
nomène  de  la  libration , qu’il  n’avait  pas  donnée  dans 
ses  premières  recherches  sur  ce  sujet. 

454-  En' intégrant  les  équations  (i5)  par  la  mé- 
thode ordinaire  , désignant  par  k et  À'  les  deux  cons- 
tantes arbitraires , et  remettant  pour  c et  c'  ce  que 
ces  lettres  représentent , ou  a 
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sinôsin  4 ==  k sin  mt  -f-  A'cos  mt 

— msinmtflcosf/.ûnmt  — cosAcos  mt)dt 
* — mcosmt/[cos/zcosmt  cosA  sin  mt)dt, 

sin0  cos^*  = A cos  mt  — A'sin  mt 

— mcosmt/[cos/Asitimt  — cos  A cos  mt)dt 
-\-tns\nmtJ(cosfx,cosmt  + cosA  s'mmt^dt. 

Je  supposerai  que  .les  intégrales  indiquées  dans  ces 
formules  commencent  avec  t , et  je  représenterai  , 
comme  plus  haut,  par  9'  et  <>|/  les  valeurs  initiales  de  9 
et  4 ; en  faisant  t= o,  on  aura 

k — sinô'cos-vj/»  & = sin9'sin4'', 

■ * *„  v 

pour  les  valeurs  de  A*  et  k',  qui  seront  nulles,  lorsque 
l’axe  de  figure  du  mobile  sera  vertical  à l’origine  du 
mouvement , auquel  cas  on  aura  0'  a=  o. 

Lorsque  les  valeurs  de  cos  A et  cos  /x  en  fonctions 
de  t , seront  effectivement  données , on  effectuera 
les  intégrations  indiquées,  et  les  équations  (16)  feront 
connaître  les  valeurs  de  0 et  4- , et , par  conséquent , 
la  position  de  l’axe  de  figure  du  mobile,  à un  instant 
quelconque.  D’après  la  troisième  équation  (3) , an 
aura  , en  même  temps  , 

zsz  Tlt  — '\|'  — |—  4' , , 

en  y faisant  cos  0 = — 1,  et  supposant  9 = 0,  quand 
t = o.  Les  deux  premières  équations  (3) , dans  les- 
quelles on  fera  simplement  <p  —nt,  donneront  les 
valeurs  de  p et  q , lesquelles , en  les  joignant  à r = n , 
détermineront,  à un  instant  quelconque,  l’axe  de  ro- 
tation et  la  vitesse  angulaire  du  mobile  autour  de  cét 
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axe.  Enfin , par  deux  intégrations  successives , on- 
tirera  des  équations  (14)  les  valeurs  de  x,  et  yx  en 
fonctions  de  t ; d où  l’on  déduira  immédiatement 
celles  de  z,  et  R. 

Les  valeurs  approchées  de  loutesles  inconnuesdu  pro. 
blême  seront  donc  déterminées,  au  moyen  des  valeurs 
données  de  cos  A et  cos  /m.  Au  moyeu  de  ces  valeurs 
approchées,  on  pourra  calculer  celles  des  quantités 
qu’on  a négligées  dans  cette  première  approxima- 
tion ; en  ayant  égard , dans  une  seconde  approxi- 
mation , à ces  quantités  ainsi  calculées,  on  parviendra 
à d’autres  valeurs  des  incounues,  plus  approchées  que 
les  premières;  et,  si  l’on  continue  de  cette  manière  , 
on  obtiendra , par  le  procédé  général  des  approxi- 
mations successives,  des  expressions  des  inconnues, 
aussi  approchées  qu’on  voudra.  Nous  nous  arrê- 
terons à la  première  approximation  ; la  seconde  et 
les  suivantes  n’auraient  d’autre  difficulté  que  leur 
longueur. 

455.  La  vitesse  de  rotation  n , imprimée  au  mo- 
bile autour  de  son  axe  de  figure,  étant  supposée 
très  grande,  la  quantité  m sera  généralement  très 
petite.  11  résulte  donc  des  formules  (16)  que  les  varia- 
tions décos  A et  cos  p,  provenant  des  petites  oscilla- 
tions de  la  normale  au  plan  donné  sur  lequel  le 
mobile  s’appuie , seront  très  affaiblies  dans  la  valeur 
de  G.  Par  conséquent , si  le  mobile  est  terminé  à sa 
partie  supérieure  par  une  surface  plane  perpendicu- 
laire à son  axe  de  figure,  et  qu  a l’origine  du.  mou- 
vement cette  surface  soit  horizontale  et  l’axe  ver- 
tical , ce  qui  fera  disparaître  les  termes  multipliés 

1 5 
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• par  k et  k\  cette  surface  conservera  sensiblement  son 
horizontalité  pendant  toute  la  durée  du  mouvement, 
malgré  les  petites  oscillations  du  plan  donné  , et  cela 
d’autant  plus  exactement  que  la  vitesse  de  rotation 
imprimée  au  mobile  sera  plus  considérable.  C’est  sur 
ce  principe  qu’est  fondé  le  moyen  qui  a été  proposé 
pour  obtenir  à la  mer , indépendamment  des  mou- 
vemens  de  roulis  et  de  tangage  du  vaisseau,  un 
horizon  artificiel  qui  puisse  servir  aux  observations 

. i 

astronomiques. 

A raison  de  la  petitesse  de  m,  on  peut  considérer 
sin  mt  et  cos  mt  comme  des  quantités  constantes 
dans  les  intégrales  que  contiennent  les  formules  (16). 
Ainsi , par  exemple , en  intégrant  par  partie , on 
aura  ' • 

fcoshcosmtdt=cosmt/cos\dt+ms\nmtffcoskdtt-j-etc.; 

et  si  les  variations  de  cos  A sont  très  rapides  par 
rapport  à celles  de  sin  mt  et  cos  mt , quoique  très 
lentes  par  rapport  à la  rotation  du  mobile,  cette 
série  sera  très  convergente  et  pourra  se  réduire  à son 
premier  terme;  ce  qui  revient  à considérer  cos  mt 
comme  constant  dans  l’intégrale  fcos  A cos  mtdt. 

De  cette  manière , et  en  supposant  k — o et  k'  = o, 
les  formules  (16)  se  réduiront  à 

sin  fi  sin  4 = — mf 208  pd*  > sin  0 cos  4 = mf  cos  Adt, 

Si  l’on  suppose  aussi  que  le  centre  de  gravité  du 
mobile  n’ait  reçu,  à l’origine  du  mouvement,  aucune 

vitesse  horizontale,  de  sorte  qu’on  ait  ==  o et 
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dt 


— o , quand  t = o , les  équations  (14)  donneront 


= gfcosAdt , = g f cos pclt  ; 


les  intégrales  commençant  avec  t , comme  dans  les 
équations  précédentes.  En  les  éliminant  et  remettant 
pour  m sa  valeur,  on  aura  donc 


sinô  sin>j>  = — 


My 

C n 


dt  * 


sin  0 cos  4/ 


My 
C n 


dx, 

dt'  ' 


La  différence  de  signe  dans  ces  deux  formules  pro- 
vient de  ce  que  l’angle  4 augmentant  de  90° , l’axe 
des  abscisses  positives  va  tomber  sur  l’axe  des  or- 
données négatives , et  celui-ci  sur  l’axe  des  abscisses 
positives  ( n°  378  ) ; en  sorte  qu’en  mettant  •4  + 90° 
dans  la  première  formule , il  y faut , en  même 
temps,  changer^,  en  — x,;  ce  qui  donne  la  seconde 
formule.  7 , ' j , ‘ ' 

En  divisant  ces  équations  llune  par  l’autre  , il 
vient 


tang^  = 


Or,  si  l’on  mène  par  le  point  G un  plan  perpendicu- 
laire à l’axe  de  figure  GK,  4 est  l’angle  que  fait  l’in- 
tersection de  cet  équateur  du  mobile  et  du  plan  ho- 
rizontal des  x,  ety, , avec  l’axè  des  x,';  d’ailleurs , les 
variables  x , ci  y,  sont  les  coordonnées  de  la  projec- 
tion du  point  G sur  ce  plan  horizontal  ; il  en  résulte 
donc  que  cette  intersection  est  constamment  parallèle 
à la  tangente  à la  courbe  décrite  par  la  projection 
horizontale  du  centre  de  gravité  du  mobile.  Si  l’on 
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appelle  u la  vitesse  horizontale  de  ce  point,  de  sorte 

qu’on  ait  ' ■ 

...  _ dx,‘4-  djr* 

“ ~ ~~dï  1 


on  aura  aussi 


Sin6  = 

Ln  9 


pour  le  sinus  de  l’inclinaison  du  mobile  sur  le  plan 
horizontal,  laquelle  inclinaison  est  le  supplément  de 
l’angle  0. 

Ges  différentes  formules,  et  les  conséquences  qui 
s’en  déduisent,  subsisteront  tant  que  la  vitesse  n de 
rotation  du  mobile  autour  de  son  axe  de  figure  sera 
très  grande  ; mais  la  résistance  de  l’air  et  le  frotte- 
ment de  la  pointe  K contre  le  plan  sur  lequel  le  mo- 
bile s’appuie,  diminueront  continuellement  cette  vi- 
tesse ; et  quand  elle  aura  cessé  d etre  très  grande , 
l’axe  GK  s’écartera  de  plus  en  plus  de  la  direction 
verticale,  et  le  mobile  finira  par  tomber  sur  ce  plan, 
comme  dans  le  cas  de  la  toupie  ordinaire. 

On  doit  aussi  observer  que  les  oscillations  verti- 
cales du  plan  donné,  d’où  il  résulte  des  variations  al- 
ternatives de  la  quantité  £,  n’ont  aucune  influeuce 
sur  les  variations  des  angles  4 et  6.  Mais  si  le  plan 
donné  s’élève  au  s’abaisse  verticalement  d’un  mouve- 
ment uniformément  accéléré,  la  quantité  £ comprise 
dans  son  équation  (n°  44$),  renfermera  un*  terme 
^ î > dans  lequel  g'  représentera  une  quantité 
constante  et  positive.  La  valeur  de  R dont  on  a fait 
usage  dans  le  n°  453,  au  lieu  d’être  Mg,  sera  alors 
M(gzfcg,)î  on  devra  donc  remplacer  g par  gdhg’ 
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dans  la  valeur  de  m;  en  sorte  qu’un  mouvement  de 
cette  nature  influera  sur  les  variations  de  0 et  4.  Si  le 
plan  donné  s’abaisse,  auquel  cas  on  devra  prendre  le 
signe  inférieur  devant  g',  il  faudra  qu’on  ait  g'  < g , 
sans  quoi  la  valeur  de  R deviendrait  négative  ; ce  qui 
signifierait  que  le  mobile  cesserait  de  s’appuyer  sur 
le  plan  donné,  qui  tomberait  plus  vite  que  ce  corps 
pesant,  et  s’en  détacherait  par  conséquent. 

§ II.  Cas  où  F on  a égard  au  frottement.  ' ■ 

• • .*  « f. 

456.  Dans  l’état  •actuel  de  la  science,  les  lois  du 
frottement  des  corps  en  mouvement  ne  peuvent  être 
déterminées  que  par  l’expérience;  avant  d’jntroduire 
cette  force,  d’un  genre  particulier,  dans  les  équations 
du  mouvement  d’un  corps  qui  s’appuie  sur  un  plan 
donné,  nous  allons  donc  faire  connaître  les  résultats 
généraux  de  l’observation  sur  cette  matière  (*). 

i°.  Le  frottement  d’un  corps  solide  sur  un  autre 
est  indépendant  de  la  vitesse  du  mobile  ; 

20.  Il  ne  dépend  pas  non  plus  de  l’étendue  de  la 
surface  frottante; 

3°.  Il  est  proportionnel  à la  pression  totale  exercée 
sur  cette  surface.  • . 

Ces  deux  dernières  lois  sont  celles  qui  ont  aussi 
lieu  dans  l’état  de  repps  ( n°  269) , à l’instant  où  l’é-* 

* . ’ ••  * 

• — ■ ■ ■ ■■  ■ 

t ’ 

(*)  Les  expériences  les  plus  récentes  sur  ce  sujet  important 
sont  celles  de  M.  Morin , officier  d’artillerie  attaché  à l’École 
de  Metz,  dont  le  travail  est  ihse'rc  dans  le  tonie  V des  Mé- 
moires présentés  à l’Académie  des  Sciences.  , 1 


/ ^ 
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quilibre  ya  se  rompre , et  quand  le  contact  des  corps 
a duré  assez  long-temps  pour  que  le  frottement  ait 
atteint  son  maximum.  ' , 

Relativement  à un  fluide  qui  coule  sur  un  corps 
solide,  le  frottement  suit  des  lois  différentes.  On  ad- 
met, d’après  l’expérience,  qu’il  est  alors  proportion- 
nel à la  vitesse  du  fluide  et  à l’étendue  de  la  surfacè , 
et  qu’il  ne  dépend  pas  de  la  pression.  Quand  il  s’agit 
d’un  fluide  aériforme , il  y a lieu  de  croire  que  le 
frottement  augmente  ou  diminue,  avec  la  densité, 
comnje  nous  l’avons  supposé  dans  le  n"  444  J de  sorte 
qu’à  température  égale,  il  se  trcfuve  dépendre  indi- 
rectement de  la  grandeur  de  là  pression. 

457 . Supposons  actuellement  qu’un  corps  solide, 
dont  la  base  est  une  surface  plane  d’une  étendue 
quelconque,  soit  posé  sur  un  plan  fixe  et  horizontal, 
et  que  la  verticale  menée  par  son  centre  de  gravité 
G ( fig.  1 3 ) rencontre  le  plan  fixe  dans  l’étendue  de 
cette  base,  ce  qui  est  la  condition  nécessaire  et  suffi- 
sante de  l’équilibre.  Soient  M sa  masse , et  P son 
poids.  En  un  point  A de  sa  surface,  situé  dans  le 
plan  horizontal  mené  par  le  point  G,  attachons  une 
corde  qui  vienne  passer  sur  une  poulie  fixe  B,  de 
sorte  que  BA  soit  le  prolongement  de  GA.  A l’extré- 
mité inférieure  C de  cette  corde,  suspendons  un 
autre  corps  dont  la  masse  soit  M',  et  le  poids  P',  et 
qui  ait  son  centre  de  gravité  G sur  la  verticale  me- 
née par  le  point  C. 

L’équilibre  subsistera  tant  que  le  poids  P',  aug- 
menté du  poids  de  la  partie  verticale  de  la  corde , 
sera  moindre  que  le  frottement  de  M sur  le  plan  fixe, 
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et  de  la  corde  sur  la  poulie  B ; et  si  F'  augmente  „ 
graduellement,  lequilibre  se  rompra  à l’instant  où 
P' surpassera  cette  somme  de  frotte  mens,  diminuée  du 
poids  de  la  corde  verticale.  Si  l’on  néglige  ce  dernier 
poids  relativement  à P',  et  que  l’on  désigne  par  F et 
F'  les  frottemens  de  M contre  le  plan  fixe  et  de  la 
corde  contre  la  poulie  fixe , qui  ont  lieu  immédiate- 
ment avant  la  rupture  de  l’équilibre,  on  aura 

F = F + F'. 

La  pression  exercée  sur  la  base  de-M  est  le  poids  P 
de  ce  corps;  le  frottement  F est  donc  proportionnel  à 
P.  D’après  ce  qu’on  a vu  dans  le  n°  302,  le  frotte- 
ment F'  est  aussi  proportionnel  à la  force  F ; par  con- 
séquent, on  a _■ 

F = /p,  r = /t, 

• * . . - , i . , 

en  désignant  par  f et  f des  fractions  indépendantes 
des  grandeurs  de  P et  F.  Au  moyen  de  ces  valeurs , 
l’équation  précédente  devient 

T èà-\fï,  -h //P;  ' - 

* ’ * • * • ri 

d’où  l’on  tire 

f—  1 L' 

J — 1+/'  p- 

- * . k j * , 

Le  poids  P'  étant  connu  à l’instant  0Ù  l’équilibre 
commence  à se  rompre , cetle  équation  déterminera 
la  valeur  de  f , relative  au.  corps  M- et  au  plan  hori- 
zontal sur  lequel  il  est  posé , quand  on  connaîtra  la 
valeur  de  f 1 qui  répond  à la  corde  et  à la  gorge  de 
la  poulie.  Le  moyen  indiqué  dans  le  n“  269  fait  con- 
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naître  cette  valeur  de  f,  indépendamment  d’aucune 
autre  quantité  de  même  nature , d’après  l’angle  sous 
lequel  le  mobile  commence  à glisser  sur  un  plan  que 
l’on  incline  graduellement. 

458.  Dès  que  le  poids  P',  augmenté  du  poids 
d:e  la  corde  verticale  , l’emportera  un  tant  soit  peu 
sur  la  quantité  F -{-  F',  l’équilibre  sera  rompu, 
et , à plus  forte  raison , pour  un  poids  P'  encore 
plus  grand.  Le  corps  M glissera  sur  le  plan  hori- 
zontal, et  M'  descendra  verticalement.  Pendant  ce 
mouvement,  j’appellerai  H le  frottement  de  M contre 
ce  plan,  qui  sera  une  fraction  donnée  de  la  pression 
P.  Quant  à la  poulie  B,  on  pourra  supposer  qu’elle 
est  entièrement  fixe  et  demeure  immobile , ou  bien , 
qu’elle  tourne  autour  d’un  axe  horizontal,  perpen- 
diculaire au  plan  de  la  corde  ABC.  Dans  le  premier 
cas,  il  y aura,  pendant  le  mouvement,  un  certain 
frottement  H'  contre  la  poulie,  qui  sera  différent  de 
F',  et  devra  être  ajouté  à H ; dans  le  second  cas , si 
la  corde  ne  glisse  aucunement  sur  la  poulie,  il  n’y  aura 
aucun  frottement  de  l’une  contre  l’autre  ; mais  il  fau- 
dra tenir  compte  du  mouvement  communiqué  à la 
poulie  par  l’intermédiaire  de  la  corde,  comme  si  elle 
y était  attachée.  Je  supposerai  que  ce  soit  le  second 
de  ces  deux  cas  qui  ait  lieu. 

Pour  former  lequation  du  mouvement,  dési- 
gnons, au  bout  du  temps  quelconque  t,  par  z et 
z'  les  parties  horizontale  et  verticale  de  la  corde 
ABC,  et  par  p et  fx!  leurs  masses.  Les  vitesses  de  M 

ét  ''dzf  1 

et,  M',  à cet  instant , seront  — ^ et  — ; et  l’on  pourra 


/ 
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représenter  par  a ^ et  a!  les  résistances  de  l’air 

exercées  à leurs  surfaces;  a et  a'  étant  des  constantes 
qui  dépendront  de  leur  forme  et  de  leur  étendue.  Si 
l’on  appelle  g la  gravité,  les  forces  motrices  appli- 
quées au  système  seront  donc  le  poids  ( M'  p')  g , 
diminué  de  la  résistance  a'  ~ , et  la  force  horizon- 


dz* 


taie  H,  augmentée  de  la  résistance  a Leurs  mo- 
le*, par  rapport  à l’axe  de  la  poulie  B,  devront  se 
retrancher  l’un  de  l’autre  ; et  en  appelant  c le  rayon 
de  cette  poulie  circulaire , on  aura 


(a) 


pour  leur  différence.  Les  forces  motrices  qui  au- 

ront  effectivement  lieu  seront  (M'  -f-  /a')  dans 

d‘z 

le  sens  vertical,  — (M  + /a)  dans  le  sens  horizon- 

tal , et  celles  de  tous  les  points  de  la  poulie.  Les 
momens  de  toutes  ces  forces  par  rapport  à l’axe  de 
la  poulie  devront  s’ajouter  ; et  la  vitesse  angu- 
laire de  la  poulie  étant  ^ si  l’on  représente 
par  m sa  masse,  et  par  mk*  son  moment  d’inertie  relatif 
à son  axe,  on  en  conclura  , comme  dans  le  n“  392  t%:  - 
— — pour  le  moment  de  ces  dernières  forces  par 

rapport  à cet  axe;  par  conséquent,  la  somme  des 
momens  des  forces  effectives , par  rapport  au  même 
axe,  sera  ' , • . 

« [(«' + y-'  + -<H+À  £]•  Ci) 


V. 
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Or,  pour  que  les  forces  motrices  appliquées  au  sys- 
tème fassent  équilibre,  au  moyen  de  l’axe  de  la  poulie, 
aux  forces  effectives , prises  en  sens  contraire  de  leur 
direction , il  faudra  que  les  deux  quantités  (a)  et  (&) 
soient  égales  entre  elles  ; d’où  il  résultera 


•:  (ir  + K + =F)  % -•<*  \ 

' =(BT +>')»- H . 

* 

La  corde  ABC  étant  regardée  comme  inextensible  , 
la  somme  de  ses  parties  sera  constante  ; en  appelant  l 
sa  longueur  totale , on  aura  donc 

, , » dz'  .dz  d*z'  cPz 

2 + 2 = Z’  ir=-  37’  W^-dF- 

Soient  <ar  le  poids  de  la  corde  entière,  et  p le  poids 
de  la  masse  m de  la  poulie,  on  aura  aussi 


<7k TZ 


tmz 


g^  = — , gfA.'  — <<sr j- , gm  = p ; 


on  a également 

g'M 


P,  gM=F; 


et  parce  que  le  frottement  H est  proportionnel  au 
poids  P , on  a , en  outre , 

H = /jP , 

en  désignant  par  h un  coefficient  indépendant  de  P. 
Au  moyeu  de  ces  différentes  valeurs , l’équation  du 
mouvement  deviendra 


! 
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. . (P+F  + .+Æ)* 

= g[iP  — P'  — «r  4-  4 H-  („  + «')  "]. 

459.  Elle  n’est  point  intégrable  sous  forme  finie , à 
moin%  qu’on  ne  néglige  les  termes  qui  proviennent 
de  la  résistance  de  l’air  ; ce  qui  la  réduit  à 


d'z 

dï* 


g.z 


ga  = o, 


en  faisant,  pour  abréger, 
F — AP-+-® 


P-fF+,+^ 


= e. 


Son  intégrale  complète  sera  alors 

z z=.  Ce  + C e + -j.-  ; 

C et  C'  étant  les  deux  constantes  arbitraires,  et  e la 
base  des  logarithmes  népériens. 

En  substituant  cette  valeur  de  z dans  les  termes 
de  l’équation  du  mouvement  qui  proviennent  de  la 
résistance  de  l’air,  et  intégrant  de  nouveau  cette 
équation , on  aura  une  valeur  de  z plus  approchée  ; 
mais  nous  nous  arrêterons  à la  précédente  ; et  pour 
déterminer  les  constantes  C et  C',  j’appellerai  y la 

valeur  initiale  de  z;  on  aura  z ,=s  y et  ^ =0,  quand 
i = o;  d’où  il  résulte 


Digitized  by  Google 


a36  1 ..  ' TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE.  ' 

C + C'-f-^  = >,  G—  C'  : 

ce  qui  donne 

C = C y 
et , par  conséquent , 


o î 


«/ 

7.C 


+ 


à un  instant  quelconque. 

Si  l’on  appelle  0 le  temps  que  le  poids  P emploiera 
à atteindre  la  poulie  B,  c’est-à-dire  , à parcourir  la 
distance  y,  on  aura  à la  fois  r = 0et  2=0;  d’où 
l’on  conclut 


(al 


:_ae,v/?+*-,v/?)  = 


2al. 


\ 

Lorsque  0 sera  donné  par  l’obseryation , cette  équa- 
tion servira  à déterminer  la  valeur  de  a , et,  par 
suite,  celle  du  coefficient  h relatif  au  frottement  du 
poids  P en  mouvement  sur  le  plan  horizontal.  Dans 
çette  expérience,  on  pourra  prendre  pour  P'  un  poids 
quelconque,  pourvu  qu’il  surpasse  le  frottement  qui 
a lieu  dans  l’état  d’équilibre.  Si  le  poids  <ær  est  très 
petit  par  rapport  aux  poids  P et  P' , £ sera  une  très- 
petite  fraction , et  l’on  pourra  développer  les  expo- 
nentielles en  séries  très  convergentes,  suivant  les 
puissances  de  ê.  De  cette  manière , on  aura 

y às  (al  Gy)(^f  4*  ^ -b  etc.); 
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et  si  l'on  néglige  tout-à-fait  la  quantité  € , on  aura 
simplement 

y — 

• ' . s . ’•  *' 

• i . « » 

ce  qui  doit  être,  en  effet,  puisque  alors  le  mouvement 
du  poids  P est  uniformément  accéléré. 

Quel  que  soit  le  mouvement  du  système  que  nous 
considérons,  la  tension  delà  partie  horizontale  de 
la  corde  ABC  est  constamment  égale  à la  plus  petite 
des  deux  forces  qui  agissent  à ses  extrémités  (n*  352), 
c’est-à-dire , au  frottement  H augmenté  de  la  résis- 
tance de  Pair,  exercée  sur  la  surface  de  M.  Elle  est 
donc  constante  et  égale  à H , ou  h? , pendant  toute  ‘ 
la  durée  du  mouvement,  lorsqu’on  fait  abstraction , 
de  la  résistance  de  l’air;  et  sa  valeur,  mesurée  par 
l’extension  d’un  ressort  placé  dans  la  longueur  de 
cetté  corde , peut  aussi  servir  à déterminer  le  coef- 
ficient h.  1 i s 

460.  Les  valeurs  que  l’expérience  a données  pour 
ce  coefficient , soit  par  l’observation  du  temps  fl , soit 
par  la  mesure  de  la  tension  de  la  corde , varient  avec 
le  degré  de  poli  des  surfaces  frottantes  et  la  matière 
des  corps  ; elles  ne  dépendent  pas,  comme  celles  du 
coefficient  f { n°  269),  du  temps  pendant  lequel  les 
corps  ont  été  en  contact  avant  de  glisser  l’un  sur 
l’autre.  Quand  celles-ci  ont  atteint  leur  maximum , 
elles  surpassent  toujours  les  valeurs  correspondantes 
de  h;  en  sorte  que,  dans  l’état  de  mouvement , le 
frottement  H est  moindre  que  le  frottement  F qui 
a lieu  à l’instant  où  l’équilibre  va  commencer  à se 
rompre;  et  la  tension  de  la  corde  en  mouvement  est 
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aussi  plus  petite  que  celle  qui  avait  lieu  au  dernier 
••  moment  de  l’équilibre. 

Le  poids  P étant  en  repos,  l’équilibre  subsiste  tant 
que  le  poids  P'  est  plus  petit  que  F ; mais  on  a re- 
marqué que  si  P' , quoique  moindre  que  F , surpasse 
notablement  H , il  suffit  d’agiter  un  peu  le  plan  hori- 
zontal , par  de  petites  percussions , pour  que  le 
poids  P se  mette  en  mouvement. 

Quand  le  coefficient  h est  connu , il  est  facile  de 
déterminer  le  mouvement  du  poids  P sur  un  plan 
incliné.  Je  désignerai  par  i l’inclinaison  de  ce  plan  sur 
un  plan  horizontal , qui  devra  surpasser  l’angle  sous 
lequel  l’équilibre  commencera  à se  rompre  , ou  être 
tel  qu’on  ait  tang i > jf  ( n“  269).  Les  composantes 
\ de  P , parallèles  et  perpendiculaires  à ce  plan , seront 
P sin  1 et  P cos  1.  La  première  , diminuée  du  frotte- 
ment H , sera  la  force  motrice  du  mobile , dont  M est 
la  masse  ; en  appelant  z l’espace  parcouru  au  bout  du  , 
temps  t , on  aura  donc 

M^-  = Psini  — H. 
dt 

D’ailleurs , la  pression  sur  ce  plan  étant  l’autre 
composante  P cos  i , on  aura  aussi 

• . v • A * 

H = AP  cos  i ; 

' y • ; A ' ' * 

à cause  de  P=Mg\,  l’équation  précédente  deviendra 

• donc  . J 

t d*z  . 1 * . . . . .. 

— ( i — n cot  t ) g sin  i ; 

ce  qui  montre  que  le  mouvement  sera  uniformé- 
ment accéléré,  et  le  même  que  si  le  frottement 
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n’existait  pas , et  que  le  sinus  de  l’inclinaison  fût 
diminué  dans  le  rapport  de  1 — h cot  i à l’unité.  Cette 
quantité  i — hcoli  est  positive,  puisque  l’on  a,  par 
hypothèse , h <if  et  f cot  i < i . 

461.  Le  frottement  H étant  proportionnel  à la 
pression , et  indépendant  de  l’étendue  de  la  surface 
frottante,  il  s’ensuit  que  les  poids  P et  P'  du  n°  457, 
restant  les  mêmes , le  mouvement  de  P sur  le  plan 
horizontal  ne  changera  pas,  quelle  que  soit  l’étendue 
de  sa  base  , pourvu  qu’elle  ait  toujours  le  même  degré 
de  poli.  Ainsi , en  prenant  pour  ce  corps  un  parallé- 
lépipède rectangle,  d’une  matière  homogène , et  dont 
toutes  les  faces  soient  également  polies  , son  mouve- 
ment horizontal  sera  toujours  le  même,  si  on  le  pose 
successivement  sur  chacune  de  ses  faces  ; et  il  en  sera 
encore  de  même,  sur  un  plan  incliné,  sans  le  secours 
du  poids  P'. 

Au  reste,  cette  proposithfn,  que  le  frottement  est 
indépendant  de  l’étendue  et  du  coutourdela  base  de  P, 
et  simplement  proportionnel  au  poidsP,  revient  à dire 
qu’à  chaque  point  de  cette  base,  le  frottement  est  pro- 
portionnel à la  pression  relative  à ce  point.  En  effet, 
soient  b cette  base,  de  l’un  de  ses  élémens  différentiels, 
et  pda  la  pression  verticale  que  supporte  cet  élément, 
de  sorte  que  p représente  la  pression  rapportée  à 
l’unité  de  surface.  Il  faudra  que  la  résultante  des 
pressions  exercées  sur  tous  les  élémens  de  b , repro- 
duise le  poids  P appliqué  au  centre  de  gravité  G ; 
il  faudra  donc  qu’on  ait 
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et  si  l’on  mène  par  la  projection  du  point  G sur  le 
plan  fixe,  deux  axes  horizontaux  et  rectangulaires, 
1 dont  l’un  sera , par  exemple , la  projection  de  la 
droite  GB,  et  qu’on  appelle  «r  la  distance  de  du  à cette 
projection,  et  y sa  distance  à l’autre  axe,  ou  devra 
aussi  avoir 

fxpdj  = o>  fypcÎT  = o ; (b) 

ces  intégrales  et  celle  que  contient  l’équation  ( a ) s’é- 
tendant à la  base  b tout  entière.  Cela  étant,  supposons 
le  frottement  de  l’élément  da  sur  le  plan  fixe,  propor- 
tionnel à la  pression  pd<j  qu’il  éprouve , et  représen- 
lons-le  par  hpd 7 , en  désignant  par  h un  coefficient 
indépendant  de  p et  relatif  à la  nature  de  la  sur-4 
face  dcr  ; nous  aurons 

H = fhpdcr, 

pour  le  frottement  totqj  ; et  comme  les  frottemens 
de  tous  les  éle'mens  sont  parallèles  à la  direction 
GB  du  mouvement,  si  l’on  appelle  xf  la  distance 
de  leur  résultante  II  au  plan  vertical  passant  par  la 
droite  GB,  on  aura  également 

ILr,  ==  fhxpd'x.  ' ■ 

Or,  si  la  base  du  mobile  a le  même  degré  de  poli 
dans  toute  son  étendue,  le  coefficient  h sera  constant, 
et  il  en  résultera 

H = hfpda  s=  AP , \\xt  ;=  hfxpda  = o ; 

/ , * , « * * »« 

par  conséquent , le  frottement  total  ne  dépendra  que 

du  poids  P,  quels  que  soient  l’étehdue  et  le  contour 
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de  sa  base;  et  la  direction  de  cette  force  tombant, 
à cause  de  xt  = o , dans  le  plan  vertical  passant  par 
la  droite  GB,  elle  ne  pourra  imprimer  aucune  rota- 
tion au  mobile,  dont  le  mouvement  sera  parallèle  à 
ce  plau , comme  on  l’a  supposé. 

Lorsque  les  centres  de  gravité  du  poids  P et  de  la 
base  b sont  situés  sur  une  même  perpendiculaire  à 
cette  base,  comme  dans  le  cas  d’un  prisme  ou  d'un 
cylindre  vertical,  on  satisfait  aux  équations  (a)  et  ( b ), 
en  supposant  la  pression  p constante  et  égale  au  rap- 
port de  P à b.  Réciproquement , pour  une  valeur 
constante  de  p,  les  équations  (b)  donnent 

fxd<T  =»  o , JjrdT  = o; 

• * * 

ce  qui  exige  que  le  centre  de  gravité  de  b coïncide 
avec  la  projection  horizontale  du  point  G;  par  con- 
séquent, lorsque  cette  condition  n’est  pas  remplie,  la 
pression  p varie  nécessairement  d’un  point  à un  autre 
de  la  base  du  mobile.  La  détermination  de  sa  valeur 
en  un  point  quelconque  est  alors  un  problème  très 
difficile,  qu’on  ne  peut  résoudre  qu’en  ayant  égard  à 
la  flexibilité  de  la  matière  du  mobile  et  à celle  du 
plan  horizontal  sur  lequel  il  s’appuie,  et  qui  donne- 
rait lieu,  sans  cette  considération,  à une  indéter- 
mination apparente,  comme  dans  le  problème  du 
n°  270.  • • 

Si.  l’on  suppose  que  les  deux  centres  de  gravité, 
soient  sur  une  même  verticale,  on  aura  donc  à la 
fois,  quel  que  soit  le  coefficient  h,  . 

P — 1 fh(icr  » xjhd7  =fhxd<r. 

2.  » 16 
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Par  conséquent,  la  base  restant  la  même,  le  frotte- 
ment total  H sera  proportionnel  au  poids  P,  comme 
si  le  degré  de  poli  était  le  même  dans  toute  l’étendue 
de  cette  base;  mais,  en  général,  on  n’aura  plus 
xt  = o , la  direction  de  la  force  H ne  coïncidera  plus 
avec  la  projection  horizontale  de  la  droite  GB,  et 
quand  le  poids  P entraînera  le  poids  P sur  le  plan 
horizontal , le  frottement  fera  tourner  le  mobile  au- 
tour de  la  verticale  qui  passe  par  son  centre  de 
gravité  G. 

46a.  Le  poids  P étant  toujours  posé  sur  un  plan 
fixe  horizontal , et  la  projection  horizontale  du  point 
G coïncidant  avec  le  centre  de  gravité  de  la  base  b , 
supposons  que  l’on  imprime  à ce  corps  , par  un 
moyen  quelconque  , des  quantités  de  mouvement 
parallèles  au  plan  fixe , qui  ne  le  fassent  pas  trébu- 
cher, c’est-à-dire,  qui  ne  détachent  pas  sa  base  b 
de  ce  plan.  Le  mobile  prendra  deux  mouvemens 
horizontaux , l’un  de  translation  , qui  sera  celui  de 
son  centre  de  gravité  G,  et  l’autre  de  rotation,  au- 
tour de  la  verticale  passant  par  ce  point.  Or,  il  s’a- 
git d’examiner  l’influence  du  frottement  sur  ces  deux 
mouvemens  diflérens. 

Ap 

Représentons  par  -çdz  le  frottement  éprouvé  par 

l’élément  d<r  de  b , et,  dont  la  direction  sera  con- 
. traire  à celle  de  la  vitesse  de  cet  élément.  Appe- 
lons r sa  distance  à l’axe  de  rotation  ; au  bout  du 
terap6  t , désignons  par  x et  y lés  coordonnées  rec- 
tangulaires du  centre  de  gravité  de  b , rapportées 
it  des  axes  fixes  menés  arbitrairement  dans  le  plan 
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horizontal,  et  par  0 l’angle  que  fait  r avec  le  pro- 
longement de  x.  Les  coordonnées  de  du  seront,  au 
même  instant  , x + r cos  0 et  y -f-  rsin0;  et  si 
l’on  désigne  par  v la  vitesse , et  par  a et  S les  an- 
gles que  fait  sa  direction  avec  des  parallèles  aux  axes 
des  x et  y , on  aura 

v cos  * = r sm  0 d[ , 1 ■ 

àr  , n<*3  f 

VC<KZ=zft+rcosbIt,  ) 

pour  les  deux  composantes  de  cette  vitesse.  Celles  - 
du  frottement  seront,  en  même  temps, 


AP  j 
-g-  cos  ada , 


— ^ cos  Çdf. 


- Or,  le  mouvement  du  centre  de  gravité  G étant  le 
même  que  si  la  masse  du  mobile  y était  concentrée , 
et  que  les  forces  motrices  de  tous  ses  points  y fussent 
appliquées  parallèment  à leurs  directions,  nous  au- 
rons, pour  les  équations  de  ce  mouvement , 


« 


- ■ • -£  =— t f 

^ = — T cos 
Y : . p 

en  désignant  par  g la  gravité,  de  sorte  que  - soit  la 
vTyOU-  ui  . ■ & 

masse,  et,: supposant  le  coefficient  h constant  dans 


tonte  ljAejadue  de  b. 

En  même  temps , le  mobile  tournera  autour  de  la 
verticale"  passant  par  le  point  G,  comme  si  cette 
droite  était  fixe,  et  que  les  forces  qui  agissent  sur  ce 

.6.; 


J 
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corps  ne  fussent  pas  changées.  Le  moment  du  frot- 
tement de  da  sera  égal  à la  différence  des  momens 

de  ses  deux  composantes , et  aura  pour  valeur 

• . . ‘ * . * * • { ‘ . ‘ • • 

' . . / * 4 * * \ ‘ . 

AP  COS  Cdr  n , AP  COS  adr  . 

^ .rcos  a -+-  - — £ — — -rsin  0, 

*•  , ' * ' 

en  supposant  que  la  rotation  a lieu  dans  le  sens  où 
l’angle  6 augmente,  c’est-à-dire,  de  l’axe  des  x positives 
vers  celui  des  y positives.  Cela  étant,  si  l’on  désigne 
par  a>  la  vitesse  angulaire  du  mobile  au  bout  du 

temps  t,  et  par  — son  moment  d’inertie  par  rapport 

éT  / ' * “s ’ • 

à l’axe  de  rotation,  on  aura  (n°  593) 
km  ^ = — y /(cos  G cos  0 — cos  a sin  0)  rd<r  , (5) 

t •*  * 

1 . 

pour  l’équation  du  mouvement  autour  de  cet  axe , 
dans  laquelle  on  fera  oû  — j^  et  l’on  étendra  l’inté- 
grale à la  base  entière  b du  mobile.  > ■ 

Dans  ces  équations  (2)  et  (3),  les  variables  x,  y,  0, 
ne  sont  pas  séparées  ; les  mouvemens  de  translation 
et  de  rotation  dépendent  ainsi  l’un  de  l’autre , et  ne 
peuvent  être  déterminés,  en  général,  que  par  ap- 
proximation. U y a deux  cas  qui  peuvent  se  résoudre 
aisément , et  que  nous  allons  considérer. 

463.  Si  le  centre  de  gravité  G demeure  en  repos, 

on  aura  ^ = 0 et  ^ = o;  les  équations  (i)  don- 

neront  , . -nvl  ou. 

...  v . 

, cos  <x  — — sin  0 , cos  G = cos  0 ~ r 
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et  pour  que  les  équations  (2)  soient  satisfaites,  il  fau- 
dra que  les  intégrales  / sin  6 d<r  et  /cos  Ods  soient 
nulles  ; ce  qui  ne  dépendra  que  du  contour  de  b , et 
aura  lieu , par  exemple , toutes  les  fois  qu’il  sera  sy- 
métrique autour  du  centre  de  gravité  de  cette  base. 
L’équation  (3)  deviendra  • * , 


d’où  l’on  tire 


dt 

d* 

dt 


hcg 

bk * ; 


ett  appelant  c la  constante  frda.  Le  mouvement  de 
rotation  sera  donc  uniformément  retardé  ; et  si  l’on  - 
appelle  Cl  la  vitesse  initiale  angulaire , on  aura,  à un 
instant  quelconque,  *'  . *.  ,s  „ • 

a,  _ a _ . 

, * — - w.  » , ; . 

ce  qui  montre  que  ce  mouvement  se  terminera  au  * 

. * bk*çi 

bout  d’un  temps  exprimé  par  , — , pour  lequel  on 

, 4ce.  , 

aura  a = o , et  le  corps  sera  en  repos. 

Lorsque  la  vitesse  de  rotation  sera , au  contraire , • 
très  petite  par  rapport  à celle  du  mouvement  de 

translation , et  qu’on  négligera  le  carré  de  r , les 

. . $ V,  •+  . 4- 

équations  (1)  donneront  • • . 

: . .>=B-_a(^sin«_|cos8)r^i 

en  désignant  par  U la  vitesse'  du  point  G,  de  sorte 
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quon  ait 

• ■ x’’  ' . dx*  . dr*  , • 

...  . de  ^ de  ■ ■■  . • 

> ; v,  ' *’  • v . , '/ 

On  déduira  de  là  et  des  mêmes  équations  (i) 

' 1 i i fdx  . djr  .\rd& 

V . U us\di  dt  J dt  * 

i dx  i fdx  n , dr  . \ dr  rrf9 

coset  = = 3T  - P ( 3T  cos  8 + f sm  8 ) f > 

* y «t  ». 

„ P 1 dr  . i / dx  n , dr  . B \ dx  rdd 

COS  b = - 4-  ^ ( 4-  cos  G -f-  -f-  sm  0 ) ~r~r. 

u dt  ' HJ\À  . ‘ dt  . J dt  dt 

•*  . j ; - ■ > 

L’origine  des  coordonnées  polaires  r et  0 étant  le 
centre  de  gravité  de  la  base  b,  on  a d’ailleurs 

/ rsin 0cèr  =r  o , frcosüdtr  =s-  o. 

Cela  étant,  si  l’on  substitue  ces  valeurs  de  cos  a et 
cos  £ dans  les  équations  (a),  et  si  l’on  observe  que 
fd.7  = b,  elles  deviendront 

— dx  Ùü  ’ djr  . . 

Pour  plus  de  simplicité,  je  supposerai  la  base  b symé- 
trique autour  de  son  centre  de  gravité , de  manière 
qu’on  ait 

fy  cos0  sin0<Ü7  = o , fr*  sin'ôtfo1  =/r*  cos'G d<r  = by*  ; 

y étant  une  ligne  donnée.  Par  la  substitution  des 
valeurs  de  cos  a et  cos  G , l’équation  (3)  se  ré- 
duira alors  à . ♦ . 


de 


te  él  (K\  • 

« dt  ’ ■ W 


en  observant  que  a = 
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Les  intégrales  complètes  des  équations  (4)  sont . 


dx  , 

37= 


• hgt)  COS  i , 


dt' 


: ( a — hgt ) sin  e ; 


a et  ë étant  les  deux  constantes  arbitraires.  On  en 
déduit 

*•'.  • u = ci  — hgt  ; 

et  l’on  voit  que  le  mouvement  du  point  G sera  uni- 
formément retardé,  et  que  a et  e seront  la  vitesse 
initiale  et  l’angle  que  sa  direction  fait  avec  l’axe 
des  x.  L’étfhation  (5)  devient  . 

d2ù hgy*  dd 

dt7  k‘(a  — hgtj  dt  ’ -, 

son  intégrale  complète  est  donc  ' - 


dù 

ar 


en  désignant  par  fi  la  constante  arbitraire,  qui  ex- 
primera la  vitesse  angulaire  initiale.  Les  valeurs  de 

u et  ou  a,  seront  d’autant  plus  approchées , que 

le  produit  de  XI  et  de  la  plus  grande  valeur  de  r sera 
une  plus  petite  fraction  de  la  vitesse  u ; elles  mon- 
trent que  les  mouvemens  de  translation  et  de  ro- 
tation finiront  ensemble,  au  bout  d’un  temps  égal 
. a 

a V > \ ' 

Lorsqu’un  corps  solide  se  meut  sur  un  plan  fixe, 
en  le  touchant  constamment  par  un  seul  point  de 
sa  surface,  il  peut  arriver  plusieurs  cas  qu’il  im- 
porte de  distinguer.  , 


Oigitized  by  Google 


348  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE. 

i°.  Le  corps  peut  rouler,  sans  glisser,  sur  le  plan 
fixe,  de  manière  que  les  deux  courbes  tracées  sur  ce 
plan  et  sur  la  surface  du  mobile,  qui  sont  les  lieux 
géométriques  <àe  leurs  points  de  contact  successifs, 
aient  constamment  des  longueurs  égales. 

2°.  Le  mobile  peut  tourner  sur  lui-même,  en  tou- 
chant constamment  le  plan  fixe,  en  un  même  point 
de. ce  plan.  • ' . 

3S.  Le  corps  peut  glisser  sans  tourner,  de  sorte  que 
le  point  de  contact  soit  constamment  le  même  point 
de  sa  surface.  * • 

4°.  Enfin , il  peut  glisser  et  tourner  à la  fois  sur  le 
plan  fixe.  r ' r 

Dans  le  deuxième  et  dans  le  troisième  cas,  le  frot- 
tement dtt  mobile  contre  le  plan  fixe  est  le  même 
que  si  le  contact  avait  une.  étendue  quelconque  ; sa 
grandeur  est  proportionnelle  à la  pression  qui  a lieu 
au  point  de  contact,  et  sa  direction  contraire  à celle 
;de  la  vitesse  de  ce  point.  En  le  désignant  par  II,  et 
la  pression  par  P,  on  a II  = h¥  ; le  coefficient  h étant 
le  même  que  dans  le  n°  458.  Cette  loi  est  une  consé- 
. quence  de  ce  que  le  frottement  est  indépendant  de 
l’étendue  du  contact;  elle  aurait  besoin,  toutefois, 
d’être  vérifiée  par  des  expériences  directes.  La  force 
H est  ce  qu’on  appelle  un  frottement  de  la  première 
espèce. 

Dans  le  premier  cas,  le  frottement  du  mobile 
contre  le  plan  fixe  se  nomme  un  frottement  de  se- 
conde espèce.  L’observation  fait  voir  que  cette  force 
est  généralement  très  petite,  et  peut  être  négligée. 
Dans  le  dernier  cas,  les  deux  espèces  de  frottement 
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ont  lieu  en  même  temps;  on  néglige  celui  de  la  se- 
conde espèce  par  rapport  au  frottement  de  la  pre- 
mière espèce,  qui  est  dirigé,  à chaque  instant,  en  sens 
contraire  de  la  vitesse  du  poi*it  de  contact,  et  tou- 
jours proportionnel  à la  pression  en  ce  point. 

Ces  résultats  ne  conviennent  pas  au  cas  où  le  point 
de  contact  est  l’extrémité  d'une  pointe,  ou  quand  il 
appartient  à une  arête  vive  ; ils  auront  encore  lieu 
lorsque  le  mobile  sera  un  cylindre  qui  touchera  le 
plan  fixe  suivant  une  ligne  droite;  et,  toutes  les  fois 
que  sa  surface  n’aura  ni  pointes  ni  arêtes  vives,  ils 
suffiront  pour  former  les  équations  différentielles  des 
mouvemens  de  translation  et  de  rotation.  L’exemple 
suivant  montrera  comment  on  en  devra  faire  usage 
pour  cet  objet. 

464.  Je  suppose  que  le  mobile  soit  une  sphère  ho- 
mogène, posée  sur  un  plan  fixe  horizontal.  On  im- 
prime à ce  corps  un  mouvement  de  rotation  autour 
d’un  diamètre  horizontal , et  à son  centre  une  vitesse 
horizontale  et  perpendiculaire  à ce  diamètre.  Il  est 
évident  que  le  mobile  tournera  autour  de  ce  dia- 
mètre, qui  sera  transporté  parallèlement  à lui-même 
et  au  plan  fixe,  et  que  le  centre  de  figure  el  de  gra- 
vité décrira  une  droite  horizontale , dans  le  plan  ver- 
tical perpendiculaire  à l’axe  de  rotation.  Il  s’agit  de 
déterminer,  à un  instant  quelconque,  les  vitesses  de 
ces  deux  mouvemens. 

La  figure  14  représente  une  section  du  mobile, 
perpendiculaire  à son  axe  de  rotation  et  passant  par 
son  centre  G.  La  droite  AKB  est  la  section  du  plan  fixe; 
la  parallèle  CGD  est  la  droite  que  décrit  le  point  G , 
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et  le  contact , au  bout  du  temps  quelconque  t , a lieu  au 
point  K.  A cet  instant , soient  x la  distance  CG,  comp- 
tée h partir  du  point  fixe  C , ^ la  vitesse  du  point  G, 

a la  vitesse  angulaire  du  mobile  autour  de  son  axe 
de  rotation,  qui  sera  regardée  comme  positive  ou 
comme  négative,  selon  que  la  rotation  aura  lieu  dans 
le  sens  indiqué  par  la  flèche  s ou  en  sens  contraire. 
En  appelant,  au  même  instant,  v la  vitesse  absolue 
du  point  K,  et  désignant  par  c le  rayon  CG  de  la 
sphère,  on  aura 


Selon  que  cette  quantité  sera  positive  ou  négative  r 
le  point  K s’avancera  vers  B ou  vers  A ; et  le  frot- 
tement qui  a lieu  en  ce  point  K en  sens  contraire 
de  v , sera  dirigé  suivant  KA  ou  suivant  KB.  Quand 
on  a u = o , le  corps  roule  sans  glisser,  et  le  frotte- 
ment n’est  plus  que  de  la  seconde  espèce. 

Cela  posé,  désignons  toujours  par  P le  poids  du 

... 

corps  , par  g la  gravité , par le  moment  d’inertie 

• O 


par  rapport  à l’axe  de  rotation , et  par  hT  le  frot- 
tement au  point  K.  En  supposant  , pour  fixer  les 
idées,  la  vitesse  v positive,  et,  conséquemment,  le 
frottement  dirigé  suivant  KA , les  équations  différen- 
tielles des  mouvemens  de  translation  et  de  rotatiou 
seront  ; 


hcg-,  ' (a)  ; 


car  le  centre  G devra  se  mouvoir  comme  si  la  masse 
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du  mobile  y était  réunie,  et  que  le  frottement  y 

fût  appliqué  parallèlement  à sa  direction  ; et,  en 
même  temps,  le  mobile  devra  tourner  autour  de 
son  axe  de  rotation  , comme  si  cet  axe  était  fixe,  et 
que  le  point  d’application  du*  frottement  et  le  sens 
de  cette  force  ne  fussent  pas  changés.  Le  mobile  étant 
une  sphère , on  a aussi 


les  équations  précédentes  auraient  encore  lieu’,  mais 
avec  une  valeur  différente  de  k‘}  si  ce  corps  était, 
un  solide  de  révolution,,  ou  un  cylindre  droit  à 
base  circulaire,  tournant,  dans  ces  deux  cas,  autour 
de  l’axe  de  figure. 

En  supposant  le  coefficient  h constant,  et  intégrant 
les  équations  (a) , on  a 


a et  cl  étant  les  deux  constantes  arbitraires  qui  repré- 

• ■ ' • * dx 

senteront  les  valeurs  initiales  des  vitesses  -y-  et  ru. -On 

r at 

. • • * (k 

aura  , en  même  temps , 

v es  a + ca  (i  -f  jï'jïgt- 

Par  hypothèse,  la  constante  est  positive; 

la  vitesse  v l’est  donc  aussi  pendant  un  temps 
au  bout  duquel  elle  est  nulle  , et  qui  a pour  valeur 

j.” 

(a  + c»)k%  ■ 4(a  •+*  r«) 
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dans  le  cas  de  la  sphère.  Pendant  l'intervalle  de 

temps  les  valeurs  précédentes  de  ^ et  a sub- 
sisteront, et  les  deux  mouvemens  du  mobile  seront  uni- 
formément retardés.  i\u  bout  d’un  temps  égal  à la 

valeur  de  ~ sera  nulle;  si  donc  ce  temps  est  moindre 
que  0,  ce  qui  aura  lieu  si  l’on  a ■ • 

**  * • ; ». 

• . . « < 5 . 

la  vitesse  ~ deviendra  négative  au-delà  de  t — ~, 

et  le  centre  de  la  sphère  rétrogradera.  C’est  ce  qui 
arrive  , par  exemple , lorsqu’on  frappe  une  bille  de 
billard  de  manière  à la  faire  tourner  rapidement 
autour  d’un  diamètre  horizontal  et  à faire  avancer 
en  même  temps  son  centre  avec  une  moindre  vitesse, 
en  sorte  que  les  quantités  a et  a soient  toutes  deux 
positives  et  satisfassent  à l’inégalité  précédente.  Le 
frottement  contre  le. tapis  détroit  bientôt  le  mou- 
vement de  translation  ; mais  le  mouvement  de  rota- 
tion subsistant  encore  , le  frottement  continue  d’agir 
en  sens  contraire  de  ce  dernier  mouvement;  et  c’est 
cette  force,  transportée  au  centre  de  gravité  , qui  le 
ramène  vers  son  point  de  départ.  . 

Si , à l’origine  du  mouvement,  la  sphère  ne  tourne 
pas,  de  sorte  qu’on  ait  a = o,  ou,  plus  généra- 
‘ lément , si  l’on  a 


a > 

1 


IC* 
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la  vitesse  dj  ne  deviendra  pas  nulle  avant  la  vi- 
tesse v , et  Je  centre  G ne  rétrogradera  pas.  Mais 
dans  tous  les  cas,  au  bout  du  temps  0 , le  pôint 
d’appui  K du  mobile  n’ayant  plus  de  vitesse  , le  frot- 
tement AP  de  la  première  espèce  disparaîtra  ; la  sphère 
continuera  de  rouler  sans  glisser  ; et  il  se  produira  un 

frottement  «qui  ne  sera  plus  que  de  la  secondé 
V «a.  . 

espèce.  Les  vitesses  et  a deviendront  constantes, 

ou  ne  décroîtront  plus  que  très  lentement  ; leurs  va- 
leurs seront  celles  des  formules  (b) , qui  répondent 
a t = ê,  savoir  : ■ j ■ 


dx  5a  — ica. 

V di  ~~  7 * 


eo 


2ca  — 5a  B .*  .• 

— — i 


• » *. 

Ainsi , l’effet  general  du  frottement  ordinaire  ou 

de  la  premièré  espèce,  est  «le  réduire  au  repos  les’ 
corps  qui  glissent  sans  tourner,  et  de  réduire  seu- 
lement à l’uniformité  et  à , l’égalité , en  sens  opposés,  ‘ 
les  deux  mouvemens  des  corps  qui  glissent  et  roulent 
en  même  temps.  Dans  un  vide  parfait,  le  roulement 
du  mobile  qui  résulte  de  ces  deux  mouvemens , sub- 
sisterait indéfiniment,  et  le  frottement  de  la  seconde 
espèce  maintiendrait  la  vitesse  v nulle,  et  les  deux 

vitesses  ^ et  a égales  et  contraires.  Mais  la  ré- 
sistance de  l’air  trouble  cette  égalité  ; le  frottement 
de  la  première  espèce  reparaît,  et  le  concours  dé 
ces  deux  forces  finit  par  réduire  le  mobile  à l’état 
de  repos.  * 
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CHAPITRE  VH. 

* * N . • * \ . - ‘ * 

DU  CHOC  DES  CORPS  DE  FORME  QUELCONQUE. 

» * 1 . . - . 

465.  La  position  et  l’état  d’un  corps  solide  en 
mouvement,  sont  complètement  déterminés  à un 
instant  donné  , lorsque  l’on  connaît , à cet  instant , 
les  coordonnées  de  son  centre  de  gravité,  les  com- 
posantes de  la  vitesse  de  ce  point,  les  directions  des 
trois  axes  principaux  qui  se  coupent  en  ce  même 
point , et  les  composantes  de  la  vitesse  angulaire  de 
rotation  autour  de  ces  trois  axes.  Si  ce  corps  est 
rencontré  par  un  autre  mobile,  pour  lequel  toutes 
ces  choses  soient  également  connues,  les  compo- 
santes de  leurs  vitesses  de  translation  et  de  rotation 
seront  changées  par  le  choc , mais  non  pas  les  posi- 
tions de  leurs  centres  de  gravité , ni  les  directions 
de  leurs  axes  principaux  ; car , quoique  le  choc  ne 
soit  pas  iustantané  , cependant  la  durée  de  ce  phé- 
nomène est  toujours  assez  petite  pour  qu’on  puisse 
faire  abstraction  du  déplacement  des  différens  points 
des  deux  mobiles,  pendant  qu’il  s’accomplit , et, 
par  coûséquent,  pour  qu’on  puisse  considérer  comme 
sensiblement  immobiles  leurs  centres  de  gravité  et  les 
points  des  deux  mobiles  qui  appartiennent  à leurs 
axes  principaux.  Le  problème  du  choc  des  corps 
aura  donc  pour  objet  de  déterminer,  en  grandeur  et 
en  direction , leurs  vitesses  de  translation  et  de  rota- 
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tion  après  le  choc,  au  moyen  de  ces  mêmes  quantités 
avant  le  choc,  et  d’après  la  forme  et  la  situation  rela- 
tives des  mobiles. 

INous  allons  donner  la  solution  générale  de  ce  pro- 
blème, dans  les  deux  cas  extrêmes  où  les  mobiles 
sont  mous  et  dénués  d’élasticité  , et  où  ces  corps  sont 
au  contraire  parfaitement  élastiques. 

466.  Supposons  d’abord  que  les  mobiles  soient 
au  nombre  de  deux  , qu’ils  se  touchent  par  un  seul 
point , et  qu’ils  soient  entièrement  libres.  Soient  M 
et  M'  leurs  masses  , G et  G'  (fig.  i5  ) leurs  centres 
de  gravité , K leur  point  de  contact , HKH'  la  nor- 
male à leurs  surfaces  en  ce  point.  Soient  aussi  Gx, 
Gy,  G z,  les  axes  principaux  de  M,  et  G'x',  G 'y', 
G V,  ceux  de  M'. 

Immédiatement  avant  le  choc,  désignons  par  u, 
v,  w , les  composantes  de  la  vitesse  de  ,G  suivant 
les  axes  Gx , Gy,  Gz  ; appelons  en  même  temps  a la 
vitesse  angulaire  de  M autour  de  l’axe  instantané 
de  rotation,  passant  par  le  point  G,  et  p,q,  r,  les 
trois  composantes  de  celte  vitesse,  autour  des  mêmes 

axes  Gx,  Gy,  Gz  ; en  sorte  que  l~,  soient  les 

cosinus  des  angles  que  l’axe  instantané  fait  avec  ces 
trois  droites  ( n°  407  ),  et  qu’on  ait 

= p%  *+■  9*  -f-  r*.  ' • ' ■ 7 

1 f • * • * *• 

Cela  étant,  si  x , y,  z,  sont  les  trois  coordonnées 
d’un  point  quelconque  de  M , rapportées  aux  axes 
Gx , Gy,  Gz,  les  composantes  de  sa  vitesse,  paral- 
lèles à ces  axes  et  provenant  de  la  rotation  du  mor 
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bile  ( o?  ) seront  qz — ry , rx — pz,  py — qx  ; 
par  conséquent,  on  aura  celles  de  sa  vitesse  absolue, 
en  y ajoutant  les  composantes  u,  v,w,  de  la  vitesse 
du  point  G ; Ce  qui  donne 

u -j-  qz  — ry,  v -f-  rx  — pz,  u>  -f-py  — qx. 

Je  désigne  par  u, , v,,  wl,pl,qt,rl,  ce  que  de- 
viennent u,  v , w , p , q,  r,  immédiatement  après  le 
choc.  En  obsérvant  que  le  point  dont  les  coordonnées 
sont  x,  y,  z,  ne  change  pas  sensiblement  de  posi- 
tion pendant  le  choc , les  trois  composantes  précé- 
dentes deviendront 

*'  « * * - , • • * • / • _ • .1  , • 

ü, + n,z  — rJy  v,  r,x —p,z>  . w,+ p ,r— <i,x  i 

et  comme  les  axes  Ga: , G y,  G z , auxquels  elles  sont 
parallèjes,  sont  aussi  supposés  immobiles  pendant 
le  choc , on  aura  les  vitesses  perdues  par  ce  point  sui- 
vant ces  axes,  en  retranchant  ces  dernières  quantités 
des  précédentes.  Si  donc  on  désigne  par  dm  l’élément 
de  la  masse  M qui  répond  aux  coordonnées  x,  y,  z, 
lions  aurons  ’ ■ 

[u  — u,  + {q  — qt)z  — (r  — rjy]dm, 

O _ V)  4»(r  — r,)x—  (p  — 

[tv  — \v,  ■+■  (p  — p,]y  — ( q — q)oc]dm, 

pour  les  composantes  parallèles  à Gx , Gy,  G z,  de  la 
quantité  de  mouvement  perdue  par  dm,  pendant  la 
durée  du  choc. 

En  vertu  du  principe  général  de  la  Dynamique 
(n*  555  ) , les  quantités  de  mouvement  ainsi  perdues 
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par  M et  M'  devront  se  faire  équilibre  ; et , d’après 
ce  qu’on  a vu  dans  le  n°  a65,  on  formera  les  équations 
d équilibré  de  ces  deux  corps  solides,  appuyés  l’un 
contre  l’autre,  en  considérant  chacun  d’eux  isolément, 
après  avoir  joint  aux  forces  relatives  à M,  une  force 
inconnue  N,  dirigée  suivant  KI1 , et  aux  forces  ap- 
pliquées à M',  la  même  force  N agissant  au  point  K 
suivant  KH'. 

Ces  forces  N,  dirigées  suivant  KH  et  KII',  seront 
les  quantités  de  mouvement  imprimées  par  le  choc 
aux  masses  M et  M';  et,  avant  d’écrire  les  équations 
d’équilibre,  on  peut  remarquer  les  effets  du 
choc,  quelles  serviront  à déterminer,  seront  les 
mêmes,  pour  la  masse  M,  par  exemple,  que  si  l’on 
appliquait  à une  partie  arbitraire  de  cette  masse  , 
ayant  son  centre  de  gravité  sur  la  droite  KH,  une  vi- 
tesse k parallèle  à KH,  et  telle  que  l’on  eût  [tk  = N ; 
car  il  est  évident  que  la  résultante  des  quantités  de 
mouvement  de  ft  serait  N,  en  grandeur  et  en  direc- 
tion : la  percussion  exercée  sur  M,  suivant  KH,  équi- 
vaut donc  toujours,  comme  nous  l’avons  dit  dans  le 
n°  435  , à des  vitesses  égales,  imprimées,  parallèle- 
ment à cette  normale  KH , à tous  les  points  d’une 
partie  de  M , qui  a son  centre  de  gravité  sur  cette 
droite.  # . 

467.  Cela  posé,  désignons  par  a,  b,  c,  les  trois 
coordonnées  de  K , rapportées  aux  axes  Ga:,  G y,  G i, 
et  par  et,  6 , y,  les  angles  que  la  droite  KH  fait  avec* 
des  parallèles  à ces  axes,  menées  par  le  point  K ; les 
six  équations  d’équilibre  des  quantités  de  mouve- 
ment perdues  par  tous  les  points  de  M , seront 
a.  17 
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N cos  ¥^f[u  — u,-\-(q  — q)z  — (r  — rt)j]drn=o, 
N cbs  £ 4-f[v  — v,  ■+■  (r  — rt )x—(p—p ,)  z']dm=o, 
N cos  y +f[w—wt+  ( p — p)j—  ( q — q,)  x]dm  = Oj 

N ( a cos  £ — b cos  a) 

Ht/O  — «V  + /)  * — (P  — />/)  Z1 xdm 

-/[«  — »,  + (q  — 7/)z  — (r  — rj  j]jc?m=o, 

N (c  cos  et  — a cos  }/) 

+/[“  — »,  + (?  — ?,) z — (r  — O f]  zdrn 

—f[w—  w,  + O—  P,)j  — (?  — ?,)  *]  xdm—  o, 

*- 

. N (A  cos  ^ — c cos  £) 

+/[w  — + (/> — p,)j  — (7  — 7^  «] 

— /[^  — ^ + (r  — r,)x  — (p  — p)z]zdm  =o; 

• . - •••'•;  ;/•'  ■ ■ 

les  intégrales  s’étendant  à la  masse  entière  M. 

A cause  que  le  point  G est  le  centre  de  gravité 
de  M , et  que  Gx , Gy , Gz , sont  ses  axes  princi- 
paux, on  a „ . •' 

fxdm  = o , Jydm  — o , fzdm  = o , 
fyzdm  s=  o , fzxdm  = o , fxydm—  o. 

Désignons»,  de  plus,  par  A,  B,  C,  tés  momens  d’iner- 
tie de  M par  rapport  à ces  mêmes  axes,  de  sorte 
qu’on  ait  * • 

A =/(  y%+z')dm,  B =f(zt-\-x,)dm,  C =/ (x*-4 -y*)dm. 

\ • A \ ^ 

i /*  '•  , \ . * 

En  observant  que  /dm  — M,  les  six  équations  d’équi- 

Jibre  se  réduiront  à 

\ * * ( • . • • . * * . > 


' ». 
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N cos  a -f-  M (u  — u,)  — o , 

Ncos£  -f-  M(p  — - vt)  = o , 

• N cosj.  -f-  M (w — wt)  — o, 

N (a  cos  G — b cos  cl)  -f-  C (r  — r)  ==  o , 

N ( c cos  a — a cos  y)  -f-  B (<?  — qt)  = o , 

N ( b cos  y — c cos  G)  -f-  A (/> — />,)=  o. 

Par  rapport  à M'  et  à ses  axes  principaux  G 'x't 
G 'y,  GV,  je  désignerai  les  quantités  qui  entrent  dans 
ces  équations  par  les  mêmes  lettres,  avec  un  trait  su- 
périeur; en  sorte  que,  par  exemple,  et',  G',  y',  se- 
ront les  angles  que  fait  la  droite  KH'  avec  des  paral- 
lèles à ces  axes,  menées  par  le  point  K,  et  que  a', 
b',  c1,  seront  les  coordonnées  de  ce  point,  rapportées 
à ces  mêmes  axes.  En  observant' que  la  grandeur  de 
N doit  être  la  même  pour  les  deux  corps  M et  M',  les 
équations  d’équilibre  des  quantités  de  mouvement 
perdues  par  M'  seront 

N cos  a -f-  M'  («'  — u /)  =»  o , 

NcosS'  + M'O'  — O = o, 

N cos  y'  -f-  M'  (m/ — O)  = r o , 

N (a  cos  G1  — bf  cos  et')  -f-  C'(r'  — r/)  = o , 

N (c'  cos  a!  — a!  cos  y')  -f-  B '(</ — q/)  =20, 

N (b' cos  y'—  c'  cos  G')  -f-  A '(/>'—/>,')  = o. 

Outre  les  douze  inconnues  f,,  u>,,  «/,  0/,  w/, 
Pi>  9/,  r/>  Pi>  O r/>  1ue  contiennent  ces  douze 
équations  f 1 ) et  (2),  elles  renferment  encore  l’incon- 
nue N ; elles  seront  donc  en  nombre  insuffisant  pour  * 
déterminer  ces  treize  inconnues  ; et  il  y faudra  joindre 


• • 
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une  treizième  équation,  que  l’on  obtiendra  par  la 
considération  suivante,  dans  le  cas  des  corps  dénués 
d’élasticité. 

468.  La  solution  du  problème  serait,  en  effet , in- 
déterminéé , si  Ion  considérait  les  deux  mobiles 
comme  absolument  durs,  et  qu’on  fit  abstraction  de 
la  compression  qu’ils  éprouvent  pendant  la  durée  du 
choc.  Mais  en  ayant  égard  à cette  compression , quel- 
que petite  qu’on  la  suppose,  on  conçoit  qu’elle  est 
due  à ce  que  les  points  des  deux  mobiles,  par  lès- 
quels  ils  viennent  se  toucher,  n’ont  pas  la  même 
vitesse  suivant  la  normale  commune  à leurs  sur- 
faces. A raison  de  la  différence  des  vitesses  normales 
de  ces  deux  points,  les  deux  corps  s’appuient  et  se 
compriment  graduellement  l’un  contre  l’autre  ; en 
même  temps , cette  différence  diminue  par  degrés 
infiniment  petits,  jusqu’à  ce  qu’elle  ait  entièrement 
disparu  ; et  quand  les  deux  mobiles  sont  dénués  d’é- 
lasticité, le  phénomène  du  choc  est  achevé  à l’ins- 
tant où  cette  différence  est  devenue  nulle , ét  ces 
deux  corps  conservent  la  forme  qu’ils  ont  prise  à 
cet  instant  de  leur  plus  grande  compression.  Cest 
cette  égalité  des  vitesses  normales  *dés  deux  points 
de  contact,  à la  fin  du  choc,  qui  fournit  la  trei- 
zième équation  demandée , et  qui  fait  disparaître 
l’indétermination  du  problème. 

En.  tant  que  le  point  K appartient  au  corps  M , 
ses  coordonnées , rapportées  aux  axes  G oc,  Gy,  Gz, 
sont  a , b , c ; en  les  substituant  à la  place  de  .r , 
y,  z,  dans  les  formules  du  n°  466,  on  a,  immé- 
diatement après  le  choc,  u^qtc — rtb,  c(-f-  ra — p c. 


# 
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w,  + p/b  — qta,  pour  les  composantes  de  sa  vitesse 
parallèles  à ces  trois  axes  ; et  comme  cl  , £,  y,  sont 
les  angles  que  la  droite  KH  fait  avec  les  directions 
de  ces  composantes,  on  en  conclut 

(ut  -f-  qp  — rb)  cos  a.  + (yt  -f-  rp  — pp)  cos  £ 

4-  (w,4-  p,b — qp)  cos  y, 

pour  la  vitesse  finale  de  ce  point  suivant  cette  droite. 
Si  l’on  considère  le  même  point  K comme  faisant 
partie  du  ca^s  M',  sa  vitesse  après  le  choc,  sui- 
vant la  direction  KH',  sera 

(«/  + qW—  r!b')  008 4-  (y!  4-  r/a'  —p/c')  cos  £' 

+(w/4 -p/V—  q/a)  cos  y'. 

Or,  pour  que,  dans  les  deux  cas,  la  vitesse  nor- 
male du  point  K soit  la  même,  et  dirigée  dans  le 
même  sens,  il  faudra  que  ces  deux  dernières  quan- 
tités soient  égales  et  de  signe  contraire , ou  que 
leur  somme  soit  nulle  ; par  conséquent , on  aura 

r (u,  +qc — rtb)cos  a + («/  -f-  q/c' — r/b')cosa' 

-f-(  v,  -j-rp — pp)cos  6 -f-  (v/ -f- r/a'—p/c')cos  G' 
-Hwt+p,b—q,a)  cosy-\-(w/-\-p/b' — q/a’)cosy'=  o . 

Les  équations  (i),  (a),  (3),  du  premier  degré , 
par  rapport  aux  inconnues  N,  u/f  v/f  etc.,  donne- 
ront, dans  chaque  cas  particulier,  des  valeurs  en- 
tièrement déterminées  pour  ces  quantités , qui  fe- 
ront connaître  l’état  clés  deux  mobiles  après  le  choc, 
et  les  quantités  de  mouvement,  égales  et  contraires, 
que  la  percussion  leur  aura  imprimées  suivant  la 
normale  ‘commune  à leurs  surfaces.  ■ 
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469.  Maintenant , si  les  deux,  corps  sont  élasti- 
ques , il  faudra  distinguer  trois  époques  successives 
dans  le  phénomène  du  choc  : la  première  répondra 
à l’instant  où  les  deux  mobiles  commencent  à se 
toucher  par  un  point  K de  leurs  surfaces;  Ja  deuxième 
sera  celle  de  leur  plus  grande  compression , où  les 
vitesses  normales  du  point  K seront  égales  et  dans 
le  même  sens  pour  ces  deux  corps  ; la  troisième 
sera  la  fin  du  choc , où  les  deux  mobiles  se  sépa- 
reront l’un  de  l’autre , après  avoir  rej^te  exactement 
leurs  formes  primitives,  s’ils  sont  supposés  parfai- 
tement élastiques.  .. 

Depuis  la  première  jusqu’à  la  seconde  époque,  le 
phénomène  est  le  même  que  si  les  deux  mobiles 
étaient  dénués  d’élasticité.  Ainsi,  l’on  déterminera, 
au  moyen  des  équations  précédentes,  les  douze  com- 
posantes ut , vt , etc. , des  vitesses  de  translation  et 
de  rotation  des  mobiles  à l’instant  de  leur  plus  grande 
compression,  et  la  quantité  de  mouvement  N que 
chacun  des  deux  corps  aura  reçue,  suivant  KH  pour 
M,  et  suivant  KH'  pour  M\  Depuis  la  deuxième  épo- 
que jusqu’à  la  troisième,  ces  deux  corps,  en  reve- 
nant à leurs  formes  primitives,  recevront,  suivant 
ces  directions,  une  nouvelle  quantité  de  mouvement, 
qui  sera  encore  égale  à N,  dans  le  cas  d’une  parfaite 
élasticité.  Par  conséquent,  cette  seconde  partie  du 
phénomène  devra  être  considérée  comme  une  se- 
conde percussion , identique  avec  la  première , mais 
exercée  sur  des  corps  animés  des  vitesses  de  transla- 
tion et  de  rotation  qui  ont  lieu  à la  fin  de  la  pre- 
mière partie.  : * 
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D’après  ce  principe,  conforme  à ce  qui  a déjà  été 
expliqué  dans  le  n°  36o,  si  l’on  appelle,  à la  troi- 
sième époque,  U,  Y,  W,  les  composantes  de  la  vitesse 
du  point  G,  suivant  les  axes  G.r,  Gy,  Gz,  et  P, 
Q , R , les  composantes  de  la  vitesse  angulaire  de  M 
autour  des  mêmes  axes,  on  aura , pour  déterminer  ces 
six  inconnues,  les  six  équations 

N cos  * -+-  M («,  — U)  = o , 

N cos  6 + M — V)  = o , 

N cos 7 4-  M(w, — W)  = o, 

N (a  cos  € — b cos  a)  -h  C (r,  — R)  = o , 

N ( c cos  et  — a cos  y)  -f-  B (q,  — Q)  = o ». 

N (6  cos  y — c cos  ê)  4*  A (p,  — P)  = o , 

qui  se  déduisent  des  équations  (i),  en  y mettant  U,, 

V,  W,  P,  Q,  R , à la  place  de  ut , v, , iv, , p, , q , , r, 
et  ces  dernières  quantités  au  lieu  de  u,  v , w,  p,  q,  r, 
et  en  conservant  la  quantité  N. 

Pour  faire  disparaître  les  inconnues  intermédiaires 
«„  v„  iv„  p„  qt,  r(,  j’ajoute  chacune  de  ces  six 
équations  à l’équation  (i)  qui  lui  correspond;  ce  qui 
donne 

aN  cos  à.  + M (w  — U)  ==  o , ' 
aN  cos  £ + M (c  — Y)  = o , 
aNcos>  + M (w  — W)  = o, 
aN  (<zcos£  — b cos  a)  + C(r  — R)  = Oy 

aN  (c  cos  sC  — a cos  y)  -f-  B (q  — Q)  — °> 

aN(^cos^  — ecos£)  + A(p  — P)  = o* 

Ces  équations  (4)  sont  celles  de  l’équilibre  des 
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quantités  de  mouvement  perdues  par  M pendant  la 
durée  totale  du  choc,  jointes  à la  quantité  de  mou- 
vement 2N  imprimée  à cette  masse , suivant  la  di- 
rection KH  , pendant  cette  même  percussion.  On  y 
mettra  pour  N la  valeur  de  cette  inconnue,  qu’on  ti- 
rera de  1 équation  (3),  après  y avoir  substitué  les  va- 
leurs des  inconnues  «„  V etc.,*/,  */,  etc,  données 
par  les  équations  (i)  et  (2).  Nous  nous  dispenserons 
d écrire  ici  l’expression  générale  de  cette  quantité  N , 
qui  serait  très  compliquée,  et  dont  on  calculera , sans 
difficulté,  la  valeur  numérique,  dans  chaque  cas 
particulier.  Si  les  deux  mobiles  n’étaient  pas  suppo- 
ses parfaitement  élastiques,  N serait  moindre  dans 
la  seconde  partie  du  choc  que  dans  la  première;  il 
faudrait  prendre  alors  pour  sa  valeur,  dans  la  seconde 
partie,  une  fraction  / de  sa  valeur,  déduite  des  e'qua- 
tions  (!)  (2),  (3),  et  mettre  (i  + /)N  àla place  de 
aN  dans  les  équations  (4).  Cette  fraction  /dépen- 
drait du  degré  d’élasticité  des  deux  mobiles , et  ne 
pourrait  se  déterminer  que  par  des  expériences  faites 
sur  des  corps  de  la  même  matière , dans  le  cas  le  plus 
simple,  par  rapport  à leur  forme  et  à leur  mouvement 
pnmit'f.  Nous  nous  bornerons  à considérer  le  cas  de 
1 élasticité  parfaite,  en  observant,  toutefois,  que  la 
remarque  qui  termine  le  n°  466  a également  lieu, 
quel  que  soit  le  degré  de  l’élasticité. 

Quant  au  corps  M',  si  l’on  désigne,  à la  fin  du 
choc,  par  U',  V,  W',  les  composantes  de  la  vitesse 
de  G suivant  les  axes  GV,  G'/,  GY,  et  par  P',  Q', 
H',  les  composantes  de  la  vitesse  angulaire  de  M'aul 
tour  de  ces  axes,  011  aura  pour  déterminer  ces  six 
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inconnues  des  équations  semblables  aux  équations  (4), 
savoir  : 

aN  cos  a!  -f-  M'  (u!  — U')  = o , 
aN  cos  C + M'  (v  - V')  = o , 
aN  cos  y'  4-  M'  (w'  — W')  = 0 , 
aN  (af  cos  G1  — b1  cos  a')  -f-  C' (r'  — R';  = o, 
aN  ( c ' cos  a!  — a!  cos  y')  + B'  (q1  — Q')  = o , 
aN(£'  cos  — c'  cos  G')  -f-A '(// — P')  = o. 

Telle  est  donc  la  solution  complète  et  générale  du 
problème  du  choc,  dans  le  cas  de  deux  corps  entiè- 
rement libres,  dénués  de  toute  élasticité,  ou  parfai- 
tement élastiques.  Ou  l’étendra , sans  difficulté , au 
choc  simultané  de  trois  ou  d’un  plus  grand  nombre 
de  mobilès;  nous  en  donnerons  plus  bas  un  exemple. 

470.  Ou  peut  conclure  des  équations  précédentes 
que  le  choc  des  corps  M.  et  M'  p’altère  nullement 
les  vitesses  de  leurs  centres  dé  gravité  G et  G',  pa- 
rallèlement au  plan  tangent  commun  en  K à leurs 
deux  surfaces. 

En  effet,  par  le  point  G , menons  une  droite  pa- 
rallèle à ce  plan  , qui  fasse  des  angles  A,  fx,  v , avec 
les  axes  Gx,  G y,  Gz;  cette  droite  étant  perpendicu- 
laire à la  parallèle  à KH,  menée  par  le  même  point  G, 
on  aura 

cos  cl  cos  cos  G cos  fL  -f-  cos  y cos  v ==  o ; 

. . v • • « * 

et , d’après  cela , si  l’on  ajoute  les  trois  premières 
équations  (1)  ou  (4),  après  les  avoir  multipliées  par 
ços  A,  cos -fi,  cos  t,  il  en  résultera 
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u cosA  + v cosfc  -j-tv  cos  y — ujc osA-f-  V,  cos fx,  -j-  w^cos  y 

==Ucos^H-Vcos|[*+Wcosy  ; 

ce  qui  montre  que  la  vitesse  de  G,  suivant  une  direc- 
tion quelconque,  parallèle  au  plan  tangent  en  K,  sera 
la  même  avant  et  après  le  choc  dés  corps  mous  ou 
élastiques.  Il  suffira  donc  , pour  connaître , eu  gran- 
deur et  en  direction,  la  vitesse  finale  de  G,  de  déter- 
miner, dans  chaque  cas,  la  vitesse  de  ce  point  après 
le  choc , parallèlement  à la  normale  KH  , et  de . la 
composer  avec  la  vitesse  de  G parallèle  au  plan  tan- 
gent en  K,  qui  avait  lieu  auparavant,  et  qui  n’aura  pas 
changé  pendant  la  percussion.  La  même  chose  aura 
lieu  relativement  au  centre  de  gravité  G'  de  M'. 

En  ajoutant  les  trois  dernières  équations  (i)  ou  (4)  , 
après  les  avoir  multipliées  par  cos  y,  cos  é,  cos  a, 
il  vient 

' ( * .1  * 

Oeosy-f-Bycosî-f-Apcosa  = Circosy  + Y>qt cos  £ -f-  Apcos  » 

= CR  cosy  BQcos  £ -j-A  P cos  a . 

Or,  ces  trois  quantités  égales  sont  les  momens  par 
rapport  à Taxe  KH  (n°  40f))>  des  quantités  de  mou- 
vement dont  sont  animés  tous  les  points  de  M,  avant 
le  choc,  à l’instant  de  la  plus  grande  compression,  à la 
fin  du  choc;  d’où  il  résulte  que  la  percussion  ne  change 
rien  à la  grandeur  de  ce  moment , pour  le  mobile  M, 
et , de  même , pour  le  mobile  M',  mous  ou  élastiques. 

471.  Appliquons  maintenant  à différens  exemples 
les  équations  générales  que  nous  avons  obtenues. 

Supposons  d’abord  que  la  normale  KH  au  point  de 
contact  des  deux  mobiles,  passe  par  le  centre  de  gra- 
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vite  G de  M,  de  manière  qu’elle  soit  la  droite  KGH 
( fig.  16).  D’après  la  signification  des  lettres  a, 
G , y,  a,  b , c,  il  est  aisé  de  voir  qu’on  aura,  dans 
ce  cas, 

a cos  G =±  b cos  a , 
c cos  a = a cos  y , 

&COS7-  = ccosC; 

alors  les  trois  dernières  équations  (1)  et  (/j)  don- 
neront ~ 

A 

Pi  — P y**},  — 9 r rt~  r » P = P > Q = ?>  R = r; 
ce  qui  signifie  que  la  direction  de  l’axe  instantané  deM 
et  la  vitesse  de  rotation  seront  les  mêmes  immédiate- 
ment avant  et  après  le  choc.  Donc , toutes  les  fois  que 
la  normale  au  point  de  contact  passe  par  le  centre  de 
gravité  de  l’un  des  deu^rnobiles  mous  ou  élas- 
tiques, le  choc  ne  cha^[e  rien  au  mouvement  de 
rotation  de  celui-ci , et  n’influe  que  sur  son  mouve- 
ment de  translation. 

^ la  même  normale  passe  aussi  par  le  centre  de 
gravité  G'  de  M',  de  sorte  qu’on  ait  également 

a'  cos  C = b1  cos  a, 
c'  cos  a'  = a'  cos  ÿ, 
b'  cos  y'  = c'  cos  £', 

les  vitesses  de  rotation  disparaîtront  de  lequation  (3), 
qui  se  réduira  à . ’ • , 

ut  cos  a -f-  o/cos  £ -f-  wl  cos  y -f-  uf  cos  a! 

4-  0/  cos  £'  -f-  w'  cos  y'  = 0; 

mais  les  trois  premières  équations  (r)  et  (3)  donnent 
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N=M  [(«,  — Mjcosa  +(^  — p)cos£  -4-^ — w)cos  y],  | 
N=M'[(«/ — M')cosa'-j-(o/— ^cosê'^u'/— tv')cos^'];J^ 

et  en  divisant  ces  équations  par  M et  M'  et  les  ajou- 
tant ensuite  à la  précédente  , il  en  résulte 
N N 

M M7"^"  U cOS  a + v cos  ^ + w cos  y -+-  v!  cos  a! 

+ /cos  G'  -f-  w'  cos  y'  = o. 

Or,  si  GL  et  G'L'  sont  les  directions  de  G et  G'  avant 
le  choc  et  0 et  0'  leurs  vitesses  initiales  , on  aura 

ôcosHGL  = ucosa  -J-  t>cos£  -f-  tvcos^ , 

8'  cos  H 'G'L'  = «'cos  a!  -f-  /cos£'-+-  w'cosg^', 

d’après  ce  que  les  lettres  u,  v ,w ,<t,  G , y,  u,  v'  ,w'f 
a! ’,  G',  y' , représentent.  On  aura  donc 


N = — 


MM'(3cos  HGL-M'cosH'G'L') 


jjM  + M' 

pour  la  valeur  de  N , qui  crevra  être  essentiellement 
positive  : lorsqu’elle  sera  négative , on  en  conclura 
qu’il  n’y  a pas  de  choc  entre  les  deux  mobiles  M et  M'. 

De  même , si  G l et  GT  sont  les  directions  G 
et  G'  à l’instant  de  la  plus  grande  compression  des 
deux  mobiles,  et  0,  et  8/  leurs  vitesses  au  même  ins- 
tant, on  aura  aussi 

6,  cos  IIGZ  sas  üfi os  « -f-  vpos  G -f-  w,cos  y, 
6/cosH'G'Z'  = m';cos  a'-f-  v'  cos  G'  -f-  wj  cos  y ' ; ■. 

et  de  ces  diverses  équations , on  conclut 
f.  M8  cos HGL  — M'S'cos H'G'É' 

‘ M -U  M . , . 

(7) 

. . A _ iva  n rnn  r*»  ■ t ■ < - iwi  n rnc  r»  ■ -m  ■ . • ’ ' w 

'cosH'G'/'= 


M 4 Jf 
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pour  les  composantes  des  vitesses  de  G et  G'  suivant 
GH  el  G'H' , à l’instant  que  nous  considérons.  Elles 
sont , comme  on  voit , égales  et  contraires  ; d’où  il 
suit  qu’à  l’instant  de  la  plus  grande  compression  , 
les  centres  de  gravité  des  deux  mobiles  ont  la  même 
vitesse,  en  grandeur  et  en  direction , suivant  la  nor- 
male au  point  de  contact  K.  Dans  le  cas  des  corps 
mous  , cette  vitesse  normale  sera  celle  qui  aura  lieu 
après  le  choc.  Lorsque  les  deux  mobiles  seront  par- 
faitement élastiques , on  aura 

6,  cos  HG/  = Ucosa  -f-  VcosC  + Wcosp,, 
0/cps  H'GT  = U'cosa'-h  V'cos  €'  + W'cosj/  ; 

en  supposant  que  les  vitesses  0(  et  0/  et  les  direc- 
tions G l et  G 'V  se  rapportent  à la  fin  du  choc.  Donc , 
en  vertu  des  trois  premières  équations  (4)  et  (5) , et 
de  la  valeur  qu’on  vient  de  trouver  pour  N , nous 
aurons 


0 . cos  HGZ 

- r 

0/cosH'G  7' 


(M — Mf)9cosHGL — aM'é'cos  H'G'L'  ï 
M4-M'  » 

(M' — M)Ô'coslI'G'L'  aMScosHGL 

M + M'  » ) 


pour  les  composantes  des  vitesses  finales  de  G et  G' 
suivant  les  directions  GH,  et  G'H'. 

472.  Dans  le  cas  particulier  où  les  deux  points  G 
et  G'  se  meuvent , avant  le  choc , sur  la  normale 
HKH',  leurs  vitesses  perpendiculaires  à cette  droite 
seront  nulles , et  elles  le  seront  encore  après  le  choc  ; 
en  sorte  que  l’on  aura 


cos  HGL  = ± 1 , 
cos  H'G'L' = =fc  . , 


cos  HG/  ssst  db  1 , 
cos  HG/'=i  rt  1 , 
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selon  le  sens  de  leurs  directions , en  considérant , 
dans  tous  les  cas , les  vitesses  0 , 0',  0, , 0/,  comme  des 
quantités  positives. 

Si  G et  G'  vont  dans  le  même  sens  avant  le  choc , 
par  exemple  , de  H'  vers  H , l’angle  HGL  sera  zéro , 
et  l’angle  II'G'L'  égal  à deux  droits  ; en  vertu  des 
équations  (7) , on  aura  donc  ‘ 

cos  HGZ  = X , cosH'G'Z'  = — 1 , 0,=  0/  = 

Si , au  contraire  , G et  G'  vout  au-devant  l’un  de 
l’autre  avant  le  choc , de  manière  que  le  point  G se 
meuve  de  H vers  II',  et  le  point  G',  de  H'  vers  H , 
on  aui'a  cos  HGL  = cos  II'G'L'  = — 1 , et  les  équa- 
tions (7)  donneront 

cosHG/=qpi , cosH'G'Z'=±i,  6/=â/'=r±=  ; 

les  signes  supérieurs  ou  inférieurs  ayant  lieu  se- 
lon que  la  différence  M0  — M'9'  sera  positive  Ou 
négative.  On  appliquera  de  même  les  formules  (8)  à 
ces  deux  hypothèses.  v ' * 

Ces  résultats  coïncident  avec  ceux  qu’on  a obtenus 
dans  les  n°*  56i  et  362,  relativement  au  choc  des 
corps  sphériques  et  homogènes;  mais  on  voit  de  plus 
qu’ils  sont  indépendans  de  la  forme  de  ces  corps  et 
de  leur  mouvement  de  rotation  , et  qu’ils  supposent 
seulement  que  les  centres  de  gravité  des  deux  mobiles 
se  meuvent,  avant  le  choc  , sur  la  normale  au  point 
de  contact. 

473.  Si  l’on  suppose  M'  = M,  les  équations  (8) 
devieunent  ‘ * *•  . 

t 
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6 cosHGZ=  — G'cos H'G'L',  G 'cosH'G'Z'=— GcosHGF, 

d’où  l’on  conclut  que,  dans  le  choc  de  deux  corps 
parfaitement  élastiques  et  égaux  en  masses , les  cen- 
tres de  gravité  des  deux  mobiles  échangent  leurs 
vitesses  parallèles  à la  normale  au  point  de  contact, 
lorsque  cette  normale , commune  aux  deux  surfaces 
en  ce  point , passe  à la  fois  par  ces  deux  centres. 

Quand  le  point  G'  sera  en  repos  avant  le  choc , en 
sorte  qu’on  ait  G'  = o,  et  que , de  plus,  la  masse  M , à 
raison  de  sa  densité,  sera  très  petite  et  négligeable  par 
rapport  à M',  on  aura,  eu  vertu  des  équations  (7) 

9,  cos  HGZ  = o,  fl/  cos  H'G'Z'  = o ; 

en  sorte  que  les  centres  de  gravité  G et  G'  de  deux 
corps  mous  n’auront , dans  ce  cas , aucune  vitesse 
normale  après  le  choc.  Mais,  en  vertu  des  équa- 
tions (8) , si  ces  corps  sont , au  contraire , parfaite- 
ment élastiques,  on  aura 

fl/  cos  H'G'Z'  = o,  G,  cos  HGZ  = — Gcos  HGL  ; 

ce  qui  montre  que  le  centre  de  gravité  G'  ne  prendra 
aucune  vitesse,  et  que  G prendra,  après  le  choc, 
une  vitesse  normale  égale  et  contraire  à celle  qu’il 
avait  auparavant.  ’ ' 

Il  est  aisé  d’en  conclure  que  le  centre  de  gravité  G 
sera  réfléchi  en  faisant  avec  la  normale  au  point  de 
contact  des  deux  mobiles,  l’angle  de  réflexion  égal 
à l’angle  d’incidence. 

En  effet , prenons  sur  le  prolongement  de  GL 
(fig.  17)  , une  partie  gG  pour  représenter, -avant 'le 
choc,  la  vitesse  de  G,  qui  se  mouvra  de  g vers  G;  soit 
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toujours  GH  la  normale  au  point  de  contact  des  deux 
mobiles  , laquelle  passe,  par  hypothèse,  parle  point 
G ; décomposons  la  vitesse  gG  en  deux  autres,  l’une 
aG,  dirigée  suivant  cette  normale,  et  l’autre  &G  paral- 
lèle au  plan  tangent  : la  seconde  ne  sera  pas  changée  par 
le  choc , et  la  première  sera  changée  en  une  vitesse  cG 
égale  et  contraire  à aG.  Donc,  si  l’on  achève  le  rec- 
tangle G bdc , et  qu’on  prolonge  la  diagonale  G d d’une 
quantité  G Z = G d,  la  vitesse  du  point  G,  après 
le  choc , sera  G/,  en  grandeur  et  en  direction  ; par 
conséquent  , l’angle  de  réflexion  HG/ , sera  égal 
à l’angle  d’incidence  HGg1,  et,  de  plus,  la  vitesse  du 
mobile  aura  la  même  grandeur  avant  et  après  le  choc. 
Ce  cas  est  celui  d’un  corps  élastique  qui  vient  rencon- 
trer un  obstacle  fixe , doué  également  d’une  parfaite 
élasticité. 

4y4*  Lorsque  les  mobiles  sont  des  sphères  homo- 
gènes, la  condition  que  la  normale  HKH'  ( fig.  16) 
passe  par  leurs  centres  de  gravité  G et  G' , est  tou- 
jours remplie.  Par  conséquent , si  ces  corps  sont  par- 
faitement élastiques , ils  échangeront , en  se  cho- 
quant , leurs  vitesses  dans  le  sens  de  la  droite  qtii  va 
d’un  centre  à l’autre,  et  conserveront,  sans  altération, 
leurs  vitAses  perpendiculaires  à cette  droite  ; et, 
quand  ils  viendront  frapper  un  obstacle  fixe  et  aussi 
parfaitement  élastique,  ils  se  réfléchiront  en  faisant 
l’anglô  de  réflexion  égal  à l’angle  d’incidence. 

C’est  sur  ces  principes  qu’est  fondé  le  jeu  de  bil- 
lard; mais  il  faut  observer  que  non-seulement  ils 
supposent  l’élasticité  parfaite  des  bandes  et  des  billes , 
mais  que  la  non- altération,  par  le  choc,  de  la  vitesse 
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des  mobiles , soit  parallèlement  à leur  plan  tangent 
commun,  soit  parallèlement  aux  bandes  qu’ils  ren- 
contrent, n’a  lieu  que  quand  on  fait  abstraction  du 
frottement  provenant  de  leur  rotation  et  du  glissement 
d’une  surface  sur  l’autre.  On  va  voir,  par  exemple  , 
que  l’angle  de  réflexion  dépend  de  la  rotation  de  la 
bille,  et  qu’il  n’est  plus  égal  à l’angle  d’incidence  , 
quand  on  tient  compte  du  frottement  de  la  bille 
contre  la  bande.  La  même  chose  a lieu  dans  le  rico- 
chet d’un  boulet  : le  frottement  de  ce  projectile  contre 
le  terrein  et  sa  vitesse  de  rotation  influent  aussi  sur 
l’angle  de  réflexion , qui  peut  être,  pour  cette  raison , 
différent  de  l’angle  d’incidence. 

Cette  question  nous  fournira  l’occasion  d’expli- 
quer comment  on  doit  avoir  égard  au  frottement  dans 
le  choc  des  corps , et  de  compléter  ce  que  nous  avons 
dit,  sur  ce  genre  de  résistances,  dans  le  second  para- 
graphe du  chapitre  précédent.  Nous  allons  d’abord 
exposer  les  principes  qui  nous  guideront  dans  cette 
matière  délicate;  on  y est  conduit  par  l’analogie; 
mais  ils  auraient  besoin,  ainsi  que  les  conséquences 
qui  s’en  déduisent,  d’être  confirmés  par  des  expé- 
riences directes. 

475.  En  formant  les  équations  d’équilibre  des  quan- 
tités de  mouvement  perdues  dans  le  choc , par  les 
deux  niasses  M et  M',  nous  n’avons  point  tenu  compte 
des  quantités  de  mouvement  produites  par  les  poids 
de  ces  corps  pendant  la  durée  de  la  percussion,  parce 
que  cette  durée  étant  très  petite,  ces  quantités,  qui 
lui  sont  proportionnelles,  sont  aussi  très  petites,  et 
peuvent  être  négligées  par  rapport  à celles  que  les 
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mobiles  reçoivent  de  leur  choc  mutuel.  Mais  il  n’en 
est  pas  de  même,  comme  nous  l’avons  déjà  remar- 
qué (n°  353),  à l’égard  du  frottement  qui  a lieu  pen- 
dant le  choc , lorsque  les  surfaces  des  deux  mobiles 
en  contact  glissent  l’une  sur  l’autre.  Quoiqu’on  n’ait 
pas  fait  d’observations  sur  l’intensité  de  ce  frottement, 
on  peut  supposer,  par  induction,  qu’il  suit  les  lois 
générales  du  frottement  des  corps  soumis  à des  pres- 
sions proprement  dites,  puisque  la  percussion  n’est 
autre  chose  qu'une  pression  d’une  très  grande  inten- 
sité, exercée  pendant  un  temps  très  court.  On  peut 
donc  admettre  que  pendant  la  durée  du  choc  le 
frottement,  à chaque  instant,  est  proportionnel  à la 
grandeur  de  la  pression  normale,  qui  appuie,  à cet 
instant,  les  deux  mobiles  l’un  contre  l’autre;  qu’il 
est  dirigé,  pour  chaque  mobile,  en  sens  contraire 
de  la  vitesse  relative  du  glissement  de  ce  mobile 
sur  l’autre,  et  indépendant  de  la  grandeur  de  cette 
vitesse  ; et  qu’il  disparaît , ou  devient  négligeable , 
quand  le  glissement  se  change  en  un  simple  rou- 
lement. 

Or,  la  quantité  totale  de  mouvement  imprimée  à 
M suivant  la  normale  KH  ( fig.  i5  ),  a été  repré- 
sentée par  N,  quand  ces  deux  mobiles  sont  dénués 
d’élasticité,  ou  par  alV,  quand  ils  sont  parfaitement 
élastiques.  Si  donc,  pendant  toute  la  durée  du  choc, 
la  surface  de  M glisse , dans  une  même  direction , 
sur  celle  de  M',  et  qu’on  appelle  Q la  quantité  de 
mouvement  imprimée  à M par  le  frottement , en 
sens  contraire  de  cette  direction,  on  aura  Q=^N, 
dans  le  cas  des  corps  dénués  d’élasticité,  et  Q = aAN , 
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dans  le  cas  des  corps  parfaitement  élastiques  ; h 
étant  un  coefficient  qui  ne  dépend  que  de  la  na- 
ture des  surfaces  de  M et  M',  au  point  de  contact 
K , et  pour  lequel  011  pourra  prendre  celui  qui  a 
été  déterminé  par  l’expérience , relativement  à des 
pressions  ordinaires  (n°  4^9)- 

Si  le  glissement  a lieu  dans  un  sens  pendant  une 
partie  du  choc  ,•  et  dans  le  sens  opposé  pendant 
l’autre  partie,  on  aura  Q = 7/ (N'  — N"),  en 
désignant  par  N'  et  N"  les  quantités  de  mouvement 
produites  par  la  percussion  pendant  ces  deux  par- 
ties du  choc , de  sorte  que  N ou  2N  soit  leur  somme 
N' N",  et  en  supposant  N' > N".  Si,  à la  fin  de 
la  première  partie,  le  glissement  se  change  en  un 
simple  roulement , on  prendra  Q = AN',  en  négli- 
geant le  frottement  de  la  seconde  espèce , qui  aura 
lieu  pendant  la  seconde  partie. 

En  appelant  Q'  ce  que  Q devient  relativement  à 
M',  il  est  évident  que  Q'  sera , dans  tous  les  cas  , 
une  quantité  de  mouvement  égale  et  directement 
opposée  à Q ; car  la  pression  normale  que  M'  exerce 
sur  M pendant  toute  la  durée  du  choc,  est  de  même 
grandeur  que  celle  de  M sur  M',  et  la  vitesse  relative 
du  glissement  de  M'  sur  M est  toujours  égale  et  con- 
traire à celle  du  glissement  de  M sur  M'. 

11  résulte  de  là  que  pour  former  les  équations  d e- 
quilibré  des  quantités  de  mouvement  perdues  pen- 
dant le  choc  par  le  corps  M,  en  ayant  égard  au 
frottement,  il  suffira  de  joindre  à la  quantité  de 
mouvement  N ou  2N,  imprimée  à ce  mobile  suivant 
la  normale  KH , une  autre  quqptité  de  mouvement 

18  . 
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Q , perpendiculaire  à KH , et  exprimée  comme  on 
vient  de  le  dire  ; et  que  pour  obtenir,  en  même  temps, 
les  équations  relatives  à M',  il  faudra  joindre  à 1a 
quantité  de  mouvement  N ou  2N,  dirigée  suivant 
KH',  une  quantité  de  mouvement  Q'  égale  et  con- 
traire à Q.  C’est  ce  que  nous  allons  faire , dans  le  cas 
du  choc  d’un  projectile  sphérique  et  homogène  contre 
un  obstacle  fixe. 

476.  Pour  fixer  les  idées , je  supposerai  que  l’obs- 
tacle fixe  que  la  sphère  M vient  frapper  est  un  plan 
horizontal , et  que  cette  sphère  tourne,  avant  le  choc, 
autour  d’un  axe  horizontal , perpendiculaire  à la  di- 
rection GH  de  son  centre  de  gravité.  La  figure  18  re- 
présente une  section  du  plan  fixe  et  de  M par  ce  plan 
vertical.  Tout  étant  semblable  de  part  et  d’autre  de 
cette  section,  le  point  G ne  s’écartera  point  de  ce  dernier 
plan  pendant  le  choc , M continuera  de  tourner  au- 
tour du  diamètre  perpendiculaire  à ce  même  plan  , 
et  le  point  de  contact  K glissera,  pendant  cette  per- 
cussion, le  long  de  AB,  intersection  de  ce  plan  ver- 
tical et  du  plan  fixe. 

Immédiatement  avant  le  choc,  j’appelle  a la  vitesse 
horizontale  de  G,  dirigée  suivant  GD,  b sa  vitesse 
verticale,  dirigée  suivant  GK,  et  y l’angle  d’incidence 
HGK,  de  sorte  qu’on  ait 

tang  >=s  j. 

Le  mobile  M étant  supposé  parfaitement  élastique  , 
ainsi  que  l’obstacle  fixe  qu’il  vient  frapper,  il  perdra 
d’abord,  en  se  comprimant,  sa  quantité  de  mouve- 
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ment  verticale  Mi;  puis  il  reprendra,  en  revenant  à 
sa  figure  primitive,  une  quantité  de  mouvement 
égale  et  contraire;  en  sorte  qu’après  le  choc,  le 
centre  de  gravité  G aura  une  vitesse  verticale  b , di- 
rigée suivant  le  prolongement  GE  de  GK.  Si  donc  on 
appelle,  à cette  époque,  a!  sa  vitesse  horizontale,  di- 
rigée suivant  GD,  ou  en  sens  contraire  , selon  qi/elle 
sera  positive  ou  négative;  que  GH'  soit  la  direction  de 
ce  point,  et  qu’on  désigne  par  y'  l’angle  de  ré- 
flexion EGH' , on  aura 

tang  y' — J. 

La  droite  GH'  sera  située  à gauche  de  la  verticale 
EK,  comme  la  droite  GH,  ou  à droite  de  EK,  selon 
que  la  quantité  a ' sera  positive  ou  négative.  Pour  que 
l’angle  de  réflexion  soit  égal  à l’angle  d’incidence , il 
faudra  que  cette  vitesse  a!  soit  positive  et  égale  à a ; 
la  différence  y'  — y de  ces  deux  angles  sera  toujours 
de  même  signe  que  a'  — a ; et  le  point  G rétrogra- 
dera quand  la  vitesse  a'  sera  négative. 

Soit  aussi  a la  vitesse  angulaire  de  rotation  de  M 
avant  le  choc , laquelle  vitesse  sera  considérée  comme 
positive  ou  comme  négative,  selon  quelle  aura  lieu 
dans  le  sens  indiqué  par  la  flèche  s,  ou  dans  le  sens 
opposé.  Désignons  par  et'  ce  que  devient  cette  vitesse 
angulaire  après  le  choc.  Le  problème  consistera  à dé- 
terminer les  valeurs  de  a'  et  a'  d’après  celles  de  a et 
a.  Selon  que  la  vitesse  absolue  du  point  K sera  posi- 
tive ou  négative,  c’est-à-dire,  dirigée  suivant  KA  ou 
suivant  KB,  pendant  une  partie  de  la  durée  du  choc, 
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ou  pendaut  sa  durée  entière , la  solution  présentera 
différens  cas  distincts,  que  nous  allons  examiner  suc- 
cessivement dans  le  numéro  suivant. 

477*  Je  supposerai , en  premier  lieu , que  la  vi- 
tesse du  point  K soit  positive,  ou  dirigée  suivaut 
KA,  pendant  toute  la  durée  du  choc.  En  appelant  e 
le  rayon  GK  de  M,  cette  vitesse  sera  a-\-cct  au 
commencement , et  a'  -f-  ca!  à la  fin  ; de  sorte  que 
ces  deux  quantités  devront  être  positives.  La  quan- 
tité totale  de  mouvement  imprimée  à M suivant  GK, 
soit  pendant  que  le  mobile  se  comprime,  soit  pen- 
dant qu’il  revient  à sa  figure  primitive,  étant  égale 
à aM b,  la  quantité  de  mouvement  provenant  du  frot- 
tement, et  dirigée  suivant  KB,  sera  2MI6,  d’après  le 
n°  475;  par  conséquent,  la  vitesse  horizontale  a ' du 
centre  de  gravité  G après  le  choc,  sera  la  même  que 
si  la  masse  M y était  réunie , et  que  les  quantités  de 
mouvement  Ma  et  y fussent  appliquées , en 

sens  contraire  l’une  de  l’autre  ; ce  qui  donne 

. a'  = a — 2hb. 

En  observant  que  | Mc*  est  le  moment  d’inertie  de 
M par  rapport  à son  axe  de  rotation , et  que  zhMbc 
est  le  moment,  par  rapport  au  même  axe,  du  frot- 
tement dirigé  suivant  KB,  on  verra,  sans  difficulté  , 
que  la  diminution  a — a ' de  la  vitesse  angulaire  de 
rotation  sera  déterminée  par  l’équation 

■|  Mc'  (a  — a')  = 2hM.bc  ; 
d’où  l’on  lire 

. 5 hb  . ' 

a = a — — . . . 

c 
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De  ces  valeurs  de  a'  et  a',  il  résultera 

a'  + col  = a -f-  ca  — 'jhb  ; 

et  cette  quantité  a1  -f-  ex  devant  être  positive  dans 
le  cas  que  nous  examinons,  il  faudra  que  la  quantité 
<1  -f-  ca , aussi  positive , soit  plus  grande  que  7 hb. 
Quand  cette  condition  aura  lieu , on  aura 

tang  y1—];  — 2 h — tang  y — 2 h , 

pour  déterminer  l’angle  de  réflexion  y'  d’après  l’angle 
d’incidence  y et  le  coefficient  h. 

Si  la  vitesse  absolue  du  point  K est  constamment 
négative,  ou  dirigée  suivant  KB,  le  frottement  sera 
dirigé  suivant  KA,  et  il  suffira  de  changer  les  siguea 
des  termes  multipliés  par  h,  dans  les  formules  du 
cas  précédent,  qui  deviendront 

a'  — a-\-  zhb , a'=a-f-  ~,  tang ^ = tang7<-|-2A. 

Pour  que  ce  cas  ait  lieu , il  faudra  que  la  vitesse  ini- 
tiale du  point  K soit  en  sens  contraire  de  celle  de  G; 
ce  qui  suppose  que  la  rotation  primitive  ait  lieu  dans 
le  sens  opposé  à celui  qui  est  indiqué  par  la  flèche  s. 
A cause  de 

a'  cet 1 = a -fc-  ex  -J-  qhb , 

il  faudra , en  outre , que  cette  quantité  négative 
a -f-  cet  l’emporte  sur  le  terme  positif  7 hb.  Dans  ce 
second  cas,  l’angle  de  réflexion  surpassera  l’angle 
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d’incidence,  tandis  que,  dans  le  premier  cas,  y'  était 
moindre  que  y. 

La  vitesse  du  point  K étant  positive  au  commence- 
ment du  choc,  si  elle  devient  zéro  à un  certain  ins- 
tant de  sa  durée,  et  qu’elle  reste  ensuite  nulle  jusqu’à 
la  fin , on  prendra,  d’après  le  n°  475  , ÆM  ( b -{-  b') 
pour  l’effet  total  du  frottement,  en  désignant  par  b ' 
la  vitesse  verticale  de  G à l’instant  dont  il  s’agit , et 
regardant  b'  comme  une  quantité  négative  ou  posi- 
tive, selon  que  cet  instant  arrivera  pendant  que  le 
mobile  se  comprime,  ou  pendant  qu’il  revient  à sa 
figure  primitive.  On  en  conclura,  comme  dans  le 
premier  cas, 


a!  — a — k(b  + b1),  al  — a.  — 


5h(b  + b ') 


2 C 


par  suite , 

tang  y'  — tang  y — 


h(b-hb') 
b • 


Si  la  vitesse  du  point  K est  zéro  dès  le  commence- 
ment du  choc,  on  aura  b'  = — b;  et  le  frottement 
étant  nul,  ou  de  la  seconde  espèce,  pendant  toute  la 
durée  de  la  percussion,  il  n’influera  pas  sur  les  va- 
leurs de  a',  a! , tang  y'.  Si , au  contraire,  la  vitesse  de 
K ne  devient  nulle  qu’à  la  fin  du  choc,  on  aura 
b'  = b , et  ces  formules  coïncideront  avec  celles  du 
premier  cas.  Généralement,  la  valeur  de  b‘  sera  in- 
connue , et  l’on  saura  seulement  qu’elle  ne  peut  pas 
dépasser  =fc  b ; mais  comme  on  suppose  nulle  la  vi- 
tesse finale  du  point  K,  il  faudra  qu’on  ait  ^ 

V 

a'  -f-  cal  = a -f - ca.  — 2 h ( b -f-  b')  =:  o ; 
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d’où  l’on  lire 

h{b  + b')  = J(°  ± 

et,  par  conséquent, 


381 


, , 5a — ica  , i (a  -i-  ca) 

a ~ — ca  sss , tarig^  = tang^ — 


7*  ’ 


La  vitesse  du  point  K étant  positive  dans  une 
première  partie  du  choc,  si  elle  devient  négative 
dans  la  partie  suivante , et  que  b'  soit  la  vitesse 
verticale,  positive  ou  négative,  de  G,  à l’instant 
de  ce  changement  de  signe , les  quantités  de  mou- 
vement imprimées  à M,  suivant  la  direction  de  KG, 
seront  M (b  -+-  b')  et  M (b  — b1)  pendant  ces  deux 
parties  de  la  percussion.  D’après  le  n°  ^5,  on  pren- 
dra donc  ( b -f-  b')  — 7iM  ( b — b ')  pour  la  quantité 

totale  de  mouvement  produite  par  le  frottement  sui- 
vant la  direction  KB  ou  KA,  selon  qu’elle  sera  posi- 
tive ou  négative  ; et  comme  cette  quantité  se  réduit 
à ihMb',  on  en  conclut  que  les  formules  relatives  à 
ce  quatrième  cas  se  déduiront  de  celles  du  premier, 
en  y mettant  b'  au  lieu  de  b.  On  y changera  le  signe 
de  h,  comme  dans  le  second  cas,  si  la  vitesse  de  K a 
d’abord  été  négative,  pour  devenir  ensuite  positive. 
Mais  la  quantité  b ' n étant  pas  donnée  , ces  formules 
ne  feront  pas  connaître  la  diminution  ou  l’augmen- 
tation de  l’angle  de  réflexion,  et  l’on  saura  seulement 
que  l’une  ou  l’autre  est  moindre  que  dans  le  premier 
ou  le  second  cas. 

La  question  serait  encore  plus  compliquée,  si  le 
projectile  tournait  autour  d’un  axe  qui  ne  fut  pas 
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perpendiculaire,  comme  nous  l’avons  suppose,  au 
plan  vertical  dans  lequel  le  point  G se  meut  avant  le 
choc.  Le  frottement  ferait  alors  sortir  ce  point  de  son 
plan  pendant  la  percussion  ; et  non  seulement  l’angle 
de  réflexion  différerait  de  l’angle  d’incidence , mais 
encore  ces  deux  angles  ne  seraient  plus  compris  dans 
un  même  plan  vertical. 

4;8.  Maintenant,  pour  montrer,  indépendamment 
du  frottement,  l’influence  du  choc  sur  le  mouve- 
ment de  rotation  , prenons  un  exemple  simple , dans 
lequel  la  normale  au  point  de  contact  des  deux 
mobiles,  qu’on  peut  regarder  comme  la  direction 
du  choc , ne  passe  pas  par  le  centre  de  gravité  de 
l’un  de  ces  deux  corps. 

Supposons’  que  dans  le  choc  l’axe  instantané  de  ro- 
tation de  M coïncide  avec  l’un  des  axes  principaux 
qui  se  coupent  à son  centre  de  gravité  , par  exemple, 
avec  l’axe  G z (fîg.  i5)  ; on  aura  alors  p = o et  q = o, 
^Supposons  aussi  que  le  point  K et  la  normale  com- 
mune aux  deux  surfaces  en  ce  point,  soient  compris 
dans  le  plan  des  axes  Gx  et  G/  ; ce  qui  rendra  nulles 
les  deux  quantités  c et  cos  y.  En  faisant 

p = o,  q — o,  c = o,  cos  y — o , 

dans  les  deux  dernières  équations  (i)  ou  (4),  on  en 
conclut  pt  = o et  qt  — o , ou  P = o et  Q = o ; en 
sorte  que  , dans  les  deux  cas  des  corps  mous  et  des 
corps  élastiques , l’axe  de  rotation  coïncidera  encore , 
après  le  choc , avec  l’axe  G z , et  le  choc  changera 
seulement  la  vitesse  de  rotation  sans  changer  l’axe; 
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instantané,  conformément  à ce  que  nous  avons  déjà 
vu  dans  le  n°  fô'j. 

Prenons  pour  le  corps  M'  une  sphère  homogène. 
La  direction  du  choc  passera  par  son  centre  de  gra- 
vité; on  aura  donc,  comme  dans  le  n°  471 , 

a'cosC=zb'cosx,  c'cosa! —a'cosy' , b'cosy'=c,cosS'  ; 

en  ayant  égard  aux  suppositions  précédentes,  l’équa- 
tion (5)  se  réduira  à 

(acosê  — b cos  a)rt  -f-  ut  cos  a -f-  vt  cos  ê 
-f-  «/cos  a'  -f-  v’  cos  €'  -f-  w/  cos  y'  = o-; 

et , en  la  combinant  avec  les  équations  (6) , on  en 
déduit 
N N 

ÂT  + jjp  H-  (û  cos  £ — bcosa)rt  + ucosa  -j-  v cos  £ 
-f-  «'cosa'-f-  v'cosC'  -j-  w'  cos  y — o. 

Menons  parle  point  K des  parallèles  aux  directions 
des  vitesses  0 et  8'  de  G et  G'  avant  le  choc;  soient  J' 
et  «f' les  angles  que  ces  parallèles  font  avec  KH;  nous 
aurons 

«cosa  -j-  t>cos£  = GcoseT, 

«'  cos  a'  + v'cosG1  -f-  w'cos  y1  = — 0'  cos  J ', 

pour  les  composantes  de  0 et  0'  suivant  cette  partie 
de  la  normale  au  point  K;  et  en  éliminant  rt  au 
moyen  de  la  quatrième  équation  (1),  l’équation  pré- 
cédente deviendra 

N . N (a  cos£  — £cos*)’N  , , pi  \ 

M M'  ' G - + (fl  COS  b — b COS«)/.’ 

-J-  0 cos  «f  — 0'cos  tf  ' = o ; 
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d’où  l’on  tire 

„ MM'CQ(6cosa  — acosfi)r4-  fl'cos// — fl  cos  J] 

(M -f- M')C -f- MM'(A  cos  «c — acosC)* 

Au  moyen  de  cette  valeur  de  N,  les  trois  premières 
équations  (i)  ou  (4),  selon  que  les  mobiles  seront 
mous  ou  élastiques,  feront  connaître  les  trois  com- 
posantes ujf  wt,  ou  U , V,  W,  de  la  vitesse  de  G 
après  le  choc,  et  les  trois  premières  équations  (2) 
ou  (5)  détermineront  de  même  celles  de  la  vitesse 
finale  de  G'.  Quant  à la  valeur  de  r ou  de  R , elle  se 
déduira  de  la  quatrième  équation  (1)  ou  (4). 

La  quantité  N doit  toujours  être  positive,  comme 
nous  l’avons  déjà  remarqué  ; et  quand  sa  valeur  sera 
négative,  il  n’y  aura  pas  de  choc  entre  les  deux 
mobiles.  Le  dénominateur  de  cette  valeur  est  positif, 
ainsi  que  le  facteur  MM'C  de  son  numérateur.  Les 
quantités  0 et  0',  contenues  dans  l’autre  facteur,  sont 
aussi  positives;  les  quantités  a,  b,  cos  a,  cos  S, 
cos  eT , cos  cT',  pourront  être  positives  ou  négatives; 
et  leurs  signes  seront  donnés  dans  chaque  cas  parti- 
culier. À cause  de  p ==  o et  q = o , r sera  , abstrac- 
tion faite  du  signe  , la  vitesse  de  rotation  avant  le 
choc.  Pour  savoir  le  signe  qu’on  devra  lui  donner 
dans  la  valeur  de  N , je  considère  un  point  situé  sur 
l’axe  Gx,  à l’unité  de  distance  du  point  G;  la  vitesse 
de  ce  point , parallèlement  à l’axe  G y , sera  v -j-  r 
avant  le  choc  ( n°  466  ) ; d’où  l’on  conclut  que  sa 
partie  r devra  être  positive  ou  négative , selon  que  le 
mouvement  de  rotation  primitif  aura  eu  lieu,  de 
l’axe  Gx  vers  l’axe  Gy,  ou  de  l’axe  Gy  vers  l’axe  Gx, 
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c’est-à-dire,  dans  le  sens  de  la  flèche  s ou  dans  le  sens 
opposé.  Après  le  choc,  la  rotation  aura  aussi  lieu  dans 
le  premier  sens  ou  dans  le  second , selon  que  la  valeur 
de  ry  ou  de  R sera  positive  ou  négative. 

479.  Jusqu’ici  nous  avons  supposé  les  deux  corps 
M et  M'  entièrement  libres;  mais  s’ils  sont  retenus 
par  un  point  ou  un  axe  fixe,  la  détermination  de  leurs 
mouvemens  après  le  choc  dépendra  toujours  des 
mêmes  principes,  et  ne  différera  que  par  le  nombre 
des  équations  qu’on  aura  à considérer 

Par  exemple  , si  le  mobile  M est  retenu  par  un 
point  fixe  G,  les  trois  premières  équations  du  n°  467 
ne  seront  plus  nécessaires  pour  l’équilibre  de  M et 
des  quantités  de  mouvement  perdues,  pendant  le 
choc,  par  tous  les  points  de  ce  corps.  Ce  point  fixe  G 
ne  sera  pas  toujours , comme  précédemment , le 
centre  de  gravité  de  M,  et  les  intégrales  fxdm, fydrn, 
fzdm  , ne  seront  plus  nulles  ; mais  les  six  quantités 
u , Vf  w,  ut,vt,  w/t  seront  zéro;  et  en  prenant  pour 
G.r,  Gy,  Gz,  les  trois  axes  principaux  de  M qui  se 
coupent  en  ce  point  G , les  trois  dernières  équations 
d’équilibre  se  réduiront  encore  à 

N (a  cos  6 — b cos  œ)  -J-  C(r  — ry)  = o, 

N (c  cos  a,  — a cos  y)  -f-  B (q — y,)  = o, 

N(Æcos)-  — ccos£)  -f-  A (p — pt)  = o, 

comme  dans  le  numéro  cité.  En  y joignant  les  six 

équations  (a)  relatives  au  corps  M',  que  je  conti- 
nuerai de  supposer  entièrement  libre , et  l’équa- 
tion (5),  dans  laquelle  on  fera  uL=o,  vt=o,  1^=0, 
on  aura  les  dix  équations  nécessaires  pour  déterminer 
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la  valeur  de  N , et  les  mouvemens  des  deux  corps 
après  le  choc , lorsqu’on  les  supposera  dénués  d’élas- 
ticité. Qnand  ils  seront  parfaitement  élastiques , on 
remplacera  les  trois  équations  précédentes  par  les 
trois  dernières  équations  (4),  et  l’on  fera  usage  des 
équations  (5)  au  lieu  des  équations  (a). 

Si  le  corps  M est  retenu  par  un  axe  fixe  Gz , qui 
ne  sera  plus  un  axe  principal,  la  quatrième  équation 
du  n°  467  sera  seule  nécessaire  pour  l'équilibre  de  N 
et  des  quantités  de  mouvement  perdues  par  M. 
Comme  l’axe  de  rotation  coïncide  alors  avec  Gz , 
avant  et  après  le  choc  , on  aura  p = o , q = o , 
pt—0,  q,—  o ; et  les  trois  composantes  de  la  vitesse  de 
G étant  aussi  nulles,  cette  équation  se  réduira  encore  à 

N(acos£  — b cos  et  ) -f-  C(r  — r;)  = o; 

C étant  toujours  le  moment  d’inertie  par  rapport  à 
l’axe  Gz.  On  la  remplacera  par 

aN(«cos£  — b cos  a.)  + C (r  — R)  = o, 

lorsque  les  deux  mobiles  seront  parfaitement  élas- 
tiques ; et  en  y joignant  l’équation  (3)  et  celles  qui 
répondent  au  corps  M' , on  aura  toutes  les  équations 
nécessaires  pour  déterminer  N et  les  mouvemens  des 
deux  mobiles  après  le  choc. 

480.  Au  lieu  de  deux  corps  seulement,  si  trois 
ou  un  plus  grand  nombre  de  mobiles  se  choquent 
simultanément,  on  formera  les  équations  d’équi- 
libre des  quantités  de  mouvement  perdues,  dans 
le  choc,  par  chacun  de  ces  corps , en  le  consi- 
dérant isolément , après  avoir  joint  aux  quantités 
de  mouvement  perdues  par  tous  ses  points , d’au- 
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tres«forces  inconnues  N , N' , JN",  etc. , appliquées  aux 
points  de  contact  de  ce  corps  avec  tous  les  autres, 
et  dirigées,  de  dehors  en  dedans,  suivant  la  normale  à 
sa  surface.  Pour  tous  les  mobiles,  ces  forces  inconnues 
seront  en  même  nombre  que  les  points  de  contact 
de  ces  corps;  car  elles  représenteront  des  quantités 
de  mouvement  égales  et  contraires  pour  les  deux 
mobiles  qni  se  touchent  eu  chaque  point.  Mais,  à 
l’instant  de  la  plus  grande  compression  , c’est-à-dire , 
à la  fin  du  choc  des  corps  dénués  d élasticité,  l’é- 
quation (3)  aura  lieu  pour  chaque  point  de  contact  ; 
d’où  il  résulte  qu’on  aura  toujours  un  nombre  suffi- 
sant d équations  , pour  déterminer,  à cet  instant, 
l’état  de  tous  les  mobiles,  et  les  valeurs  de  N , N', 
N",  etc.  Quand  les  mobiles  seront  parfaitement  élas- 
tiques , on  obtiendra  la  solution  du  problème,  pour 
chacun  d’eux  séparément,  par  la  considération  em- 
ployée dans  le  n°  46g. 

48 1.  Pour  donner  un  exemple  simple  de  cette 
solution  générale,  soient  M,  M',  y,  les  masses  de 
trois  sphères  homogènes , dont  les  centres  sont  G , 
G',  C(fig.  ig).  Supposons  que  ix  soit  en  repos  avant 
le  choc,  et  que  cette  sphère  soit  frappée  simultané- 
ment par  M et  M',  qui  la  touchent  aux  points  K 
et  K'.  Si  M et  M'  ont  un  mouvement  de  rotation 
avant  le  choc , il  ne  sera  pas  changé  par  le  choc  ; 
et  y n’en  prenant  aucun  pendant  cette  percussion , on 
aura  seulement  à déterminer,  en  grandeur  et  eu  di- 
rection , les  vitesses  de  G , G' , C,  après  le  choc  , 
au  moyen  des  vitesses  et  des  directions  de  G et  G' 
auparavant.  , 
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Désignons  donc  , avant  le  choc,  par  a,  b , c*  les 
composantes  de  la  vitesse  de  G,  parallèles  à trois 
axes  fixes  et  rectangulaires,  0.r,  0/,  0 z,  et  par  a! , 
b',  c1,  les  composantes  de  la  vitesse  de  G',  parallèles 
aux  mêmes  axes.  Représentons  par  u,  v,  w,  u! , v'  w\ 
ce  que  deviennent  ces  six  composantes  à l’instant  de 
la  plus  grande  compression  , et  par  u,,  wt , les 
composantes  suivant  les  mêmes  axes,  de  la  vitesse  de 
C à cet  instant.  Soient  aussi  a , Ç , y , les  angles 
compris  entre  le  rayon  KC  et  des  parallèles  aux 
axes  Ox,  Oy,  0 z,  menées  par  le  point  K,  et  a',  £', 
y' y les  angles  que  fait  le  rayon  K'C  avec  des  parallèles 
à ces  axes,  menées  par  le  point  K'.  Appelons,  à l’ins- 
tant dont  il  s’agit,  N la  quantité  de  mouvement  com- 
muniquée à pt . par  M suivant  KC,  ou  à M par  fz  sui- 
vant KG,  et  N'  celle  qui  est  communiquée  à /u  par  M' 
suivant  K'C,  ou  à M'  par  ft  suivant  K'G'.  Les  neuf 
équations  d’équilibre  des  quantités  de  mouvement 
perdues,  et  des  forces  N et  N',  qu’il  suffira  de  con- 
sidérer, seront 

M (a  — u ) — N cos  cl  = o , 

M (b  — v ) — N cos  6 = o , 

M (c  — w)  — N cos  y — o , 

M'(a'  — - u!)  — N'  cos  a'  ==  o , 

M'(è'  — v')  — N'  cos  €'  = o , 

M '(c'  — w')  — N'  cos  y'  = o , 

N cos  a + N'  cos  a'  — uut  = o , 

N cos  6 -1-  N'  cos  C — fAvl  = o , 

N cos  y N'  cos  y' — pw,  = o, 
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en  observant  que  KG  et  KG'  sont  les  prolongemens 
de  KC  et  K'C'. 

Lequation  (5) , appliquéé  aux  points  K et  K',  don- 
nera, en  même  temps, 


i^COS  a.  + VCOS  C + W' COS  y = U COS  tt  -f-  fCOS  C -f-  W COS  y , 
uycosa'-j-  t'  cos»,-|-  w/cosy'=  u'cos ot'— f—  /cos î' -f-  w'cosy 


et  l’on  aura,  de  cette  manière,  les  onze  équations 
nécessaires  et  suffisantes  pour  déterminer  les  onze 
inconnues  N,  N',  u,  v,  etc. 

Si  nous  faisons 

cos  « cos  a!  + cos  C cos  6'  +*  cos  y cos  y'  = cos  J', 
a cos  a.  -+•  b cos  C -J-  c cos  y = k , 
a!  cos  a!  + b ' cos  C -f-  c'  cos  y1  = V, 

S'  sera  l’angle  GCG',  et  k et  k'  représenteront  les  vi- 
tesses primitives  de  G et  G'  suivant  GK  et  GK'.  En 
observant  que 

cos’tf-f-cos’Æ-j-cos*^ = 1 , cos'a'-f-  cos*£'-f-cos*j/=i , 


les  équations  (à)  donneront 

u cos  et  - f-  p cos  C -f-,  w cos  y — k — ^ , 

u cos  a!  + v cos  C -f-  w'  cos  y'  = k'  — , 

^ , N -f  N'  cos  S' 

u,  cos  a -{-  V f cos  o -f-.w^cosy  = , 

, - , N'  + N cos  S~ 

ut  cos  «.  ■+■  vt  cos  b'  -f-  wt  cos  y = ; 

f* 

au  moyen  de  quoi  les  équations  ( b ) deviendront 
a.  «9 
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M fik  =*  N (M  4 - /i)  4-  N'M  cos  J',  * 
M'/aK  ~ N'(M'+  fji)  -f-  NM'  cos  J'; 

d’où  l’on  tire  • 

N k ( M'  4-  /*)  M/»  — i'MMV  cos  t 
iN  — (M  + /u)  (M'  ■+■  fi)  — MM'  cos*  <T  » 

_r;  k’  (M  4 fx)  M>  — AMM>  cos  S'  _ 

L>  — (M  -f-  fi)  (M'-t-  fi)  — MM'cos’J' * 

valeurs  qui  devront  toujours  être  des  quantités  po- 
sitives. Après  qu’on  les  aura  substituées  dans  les  équa- 
tions {a),  on  en  déduira  immédiatement  les  valeurs 
des  neuf  composantes  u,  v , etc. , des  vitesses  de  G, 
G',  C,  qui  auront  lieu  à la  fin  du  choc,  lorsque  les 
trois  mobiles  seront  dénués  d’élasticité. 

S’ils  sont,  au  contraire,  parfaitement  élastiques , 
et  qu’on  désigne,  à la  fin  du  choc  simultané  de  ces 
trois  corps , par  U , Y , W,  les  composantes  de  la  vi- 
tesse de  G,  par  U',  V',  W',  celles  de  la  vitesse  de  G', 
par  U,,V„  W,  , celles  de  la  vitesse  C , on  aura , par 
la  considération  déjà  employée  dans  le  n°  469 , ces 
neuf  équations  : 

M (u  — U)  — N cos  a — o , 

M ( v — V)  — N cos  6 =s  o , 

M (w  — W)  — N cos  y = 0, 

M'(«' — U')  — N' cos  et/ = o, 

M'(v'  — y1)  N'cos£'  «o, 

M'(w>' — W')  — N'  cos  y ==  o , 

N cos  a -f-  N'  cos  et'  -J-  jU («;  — U,)  = o, 

N cos  C 4-  N'  cos  C 4- /a (v,  — V,)  = 0, 

N cos  y -f-  N'  cos  y'  4-  /ut  ( w , — W,)  = o. 

En  ajoutant  chacune  d’elles  à celle  qui  lui  correspond 
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parmi  les  équations  (a) , il  vient 

M (a  — U)  — aN  cos  a = o , 

M (b  — V)  — aN  cos  C = o, 

M (c  — W)  — aN  cos  y = o , 

M'(a'  — U')  — aN' cos  et' = o, 

M'(ft'  — V')  — aN' cos  C'=  o, 

M \d  — W')  — aN'cos  >'  = o , 

aN  cos  a -J-  aN'cos  a! — //.U,  = o , 
aN  cos  £ -f-  aN'cos  £' — fcVy  =s  o , 
aN  cos  y aN'cos  yf — jitW=  o ; 

et  il  ne  restera  plus  qu’à  substituer  dans  ces  dernières 
équations  les  valeurs  précédentes  de  N et  N',  pour  en 
déduire  ensuite  immédiatement  les  valeurs  des  neuf 
inconnues  U,  V,  W,  U',  V',  W',  U<;  V,,  W,. 

Les  vitesses  finales  des  points  G , G',  C , seraient 
encore  les  mêmes , si  les  chocs  de  M et  de  M' contre 
fx,  au  lieu  d’être  simultanés,  se  succédaient  à un 
très  petit  intervalle  de  temps , de  sorte  que  ces  trois 
points  ne  se  fussent  pas  sensiblement  déplacés  pen- 
dant ce  temps  très  court.  Les  durées  très  courtes 
des  deux  chocs,  simultanés  ou  successifs,  peuvent 
aussi  être  inégales,  et  l’instant  de  la  plus  grande 
compression  netre  pas  le  même  aux  poiuts  K et  K'. 
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CHAPITRE  VIII. 

EXEMPLES  BU  MOUVEMENT  D’UN  CORPS  FLEXIBLE. 


§ Ier.  Vibrations  dune  corde  jlexible. 

482.  Soit  AMB  (fig.  20)  une  corde  parfaitement 
flexible,  très  peu  extensible,  homogène  et  partout 
de  la  même  épaisseur,  tendue  suivant  sa  longueur 
par  une  force  équivalente  à un  poids  donné  <©■ , et 
attachée  par  ses  deux  extrémités  à des  points  fixes  A 
et  B.  On  néglige  son  poids  par  rapport  à <sr;  et  on  la 
regarde,  par  conséquent,  comme  rectiligne  dans  son 
état  d’équilibre.  Cela  étant,  supposons  qu’on  l’écarte 
un  tant  soit  peu  de  cette  direction,  et  qu’on  im- 
prime de  petites  vitesses  à tous  ses  points;  cette  corde 
oscillera  de  part  et  d’autre  de  la  droite  AMB  ; et  il 
s’agit  de  déterminer,  à un  instant  quelconque,  sa 
position  et  les  vitesses  de  ses  différens  points. 

Au  bout  du  temps  quelconque  t,  supposons  que 
cette  corde  forme  la  courbe  AM'B,  plane  ou  à double 
courbure,  dans  laquelle  M'  est  la  position  qu’a  prise 
le  point  quelconque  M.  Soit  P la  projection  de  M' 
sur  la  droite  AMB;  faisons 

AM  = x , AP  = x -f-  «; 
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et  représentons  par  y et  z les  deux  autres  ooordou- 
nées  de  M',  perpendiculaires  entre  elles  à l’axe  AB. 
Les  déplacemens  des  points  de  la  corde  étant  suppo- 
sés très  petits,  les  variables  u,  y,  z,  seront  aussi  très 
petites,  et  la  question  consistera  à déterminer  leurs 
valeurs  en  fonctions  de  x et  t. 

Appelons  ds  l’élément  différentiel  de  la  courbe 
AM'B,  qui  répond  au  point  M',  et  t la  densité  de  la 
corde  en  ce  point,  multipliée  par  l’aire  de  la  section 
perpendiculaire  à sa  longueur  en  ce  même  point,  de 
sorte  que  eds  soit  l’élément  de  sa  masse.  Dans  l’état 
d’équilibre,  les  élémens  de  cette  masse  sont  propor- 
tionnels aux  longueurs,  puisque  la  corde  est  homo- 
gène et  d’une  épaisseur  constante;  la  longueur  de 
l’élément  qui  répond  au  point  M est  dx;  sa  masse  sera 


donc  , en  appelant  p et  l le  poids  et  la  longueur 

de  la  corde  entière,  et  g la  gravité;  et  comme  la 
masse  de  cet  élément  ne  doit  pas  changer  pendant  le 
mouvement,  on  anra  constamment 

’•  4 . - > , . . - »*,  • _ •«  ^ P#  • •* 

si 


Si  cet  élément  tds  était  sollicité  par  une  force  mo- 
trice donnée,  dont  les  composantes  parallèles  aux 
axes  des  coordonnées  fussent  représentées  par  Xtds , 
Y tds  t Zeds,  les  composantes  suivant  ces  axes,  de  la 
Force  perdue  pendant  l’instant  dt , seraient 


par  conséquent,  pour  avoir  les  équations  d’équilibre 
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de  ces  forces,  qui  seront  celles  du  mouvement  de  la 

corde,  il  faudrait  mettre 


Y dau  y rj  d*z 

If  * 1 UF  ’ . IF’ 

4. 

à la  place  de  X,  Y,  Z,  dans  les  équations  (i)  du 
n°  298,  et  y substituer  pour  ids  sa  valeur  précé- 
dente. Or,  les  quantités  X,  Y,  Z,  étant  nulles,  par 
hypothèse,  il  en  résulte 


, W(x  + «) 
ds 


JL  — dx 

gl  dr  » 

JP.  ^dx 

gl  dr  • 

IL  d^dx- 

gl  dr  ax  » 


(0 


T étant  la  tension  de  l’élément  tds , et  en  observant 
que  x-\-u  est  l’abscisse  du  point  M' auquel  ces  équa- 
tions répondent.  Elles  ne  sont  intégrables  que  quand 
on  les  a réduites  à la  forme  linéaire,  par  la  con- 
sidération du  peu  d’étendue  des  vibrations  de  la 
corde. 

483.  L’élément  de  la  longueur  de  la  corde  étant  dx 
dan9  l’état  d’équilibre  et  étant  devenu  ds  dans  l’état 
de  mouvement , et  les  tensions  qu’il  éprouve , dans 
ces  <leux  états,  ayant  ® et  T pour  mesures,  leur 
différence  T — <ar  devra  être  proportionnelle  au. 
rapport  de  son  extension  ds  — dx  à sa  longueur 
primitive  dx  (n°  288)  ; on  aura  donc 

f — -ter—  ^ * 
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q étant  un  poids  constant  et  donné , qui  dépendra  de 
la  matière  et  de  l’épaisseur  de  la  corde.  D’ailleurs, 
on  a 

ds*  = (dx  *4-  du )*  -f-  djr%  -f-  dz'; 


de  plus, si  non-seulement  les  points  de  la  courbe  AM'B, 
mais  aussi  les  directions  de  ses  tangentes,  s’écartent  peu 

de  la  droite  AMD,  les  quantités  ~ et  ^ seront  de 

très  petites  fractions  ; en  négligeant  leurs  carrés  , il 
en  résultera  donc 


du 


ds  = dx  -{-du  , T = 'sr  -f-  <7  — ; 
et  si  l’on  néglige  également  les  produits  y-  ^ et 


^ les  équations  (1)  deviendront 
d'u 


d'u  d'u  d'y  %d"y  d'z  .d'z  , . 
Jë  ~a  dx'*  ~dF  a dx'*  dr  ~a 

où  l’on  a fait,  pour  abréger. 


*&  = «•,  e-r-  = «■. 
P • P 


Les  variables  u,  y,  z,  étant  séparées  dans  ces  équa- 
tions (2),  on  en  conclut  que  les  vibrations  de  la 
corde , parallèles  aux  axes  de  z , seront  indé- 

pendantes entre  elles , et  coexisteront  ensemble,  sans 
s’influencer  mutuellement.  On  voit,  de  plus,  que  les 
vibrations  transversales  seront  les  mêmes  dans  le 
sens  des  y et  dans  le  sens  des  z -,  en  sorte  qu’il  suffira 
de  considérer  les  premières , par  exemple.  Quaut  aux 


•• 
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vibrations  longitudinales , nous  voyons  aussi,  en  com- 
parant la  première  des  équations  (2)  à l’une  des  deux 
dernières,  quelles  suivront  les  mêmes  lois  que  les 
autres,  dont  elles  ne  différeront  que  par  la  grandeur 
du  coefficient  a.',  qui  surpassera  a*  dans  le  rapport 
de  q à <sr. 

484*  L’équation  aux  différences  partielles  du  second 
ordre 


dy 

dp 


a pour  intégrale  complète 

T — f(,x  + at)  + F G*  — at)  ; (3) 

y et  F désignant  les  deux  fonctions  arbitraires.  En 
effet,  quelle  que  soit  une  fonction  -v}/-,  on  a 

d\}>  (x  ± at)  _j_  (x  ± at). 

dt  — ^ U dx  » 
d‘4>  (x  rt  ai)  % d*fy  (x  ± at) 

dp  — a d. V*  * 

J % 

d’où  l’on  conclut 


_%d'f{x  + at)  , ^d*F{x-at)  _ 

d?—a  dF*  ha  5? — » 

et  comme  on  a aussi 

dy  d'f(x  + al)  d‘F(x — at) 

dx*  dx*  '*  dx*  ’ 

ces  valeurs  rendent  identique  l’équation  donnée. 

Si  le  temps  t est  compté  à partir  de  l’origine  du 

mouvement , et  qu’on  regarde  a , ou  \J —,  comme 


•« 
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une  quantité  positive , x~\-at  sera  une  quantité  po- 
sitive pendant  toute  la  durée  du  mouvement,  et 
x — at  une  quantité  négative,  ou  une  quantité  po- 
sitive et  moindre  que  l.  Si  donc  on  désigne  par  £ 
une  variable  positive,  il  suffira,  pour  pouvoir  faire 
usage  de  la  formule  (S),  de  connaître  les  valeurs  de 
y£  et  F( — £),  depuis  £ = o jusqu  a £ = 00  , et  celles 
de  F£ , depuis  £ = o jusqu’à  £ = /.  Or , on  détermi- 
nera , comme  on  va  le  voir , ces  valeurs  de  /£  et 
F (=fc  £) , par  la  condition  de  l’immobilité  des  points 
A et  B pendant  t,out  le  mouvement,  combinée  avec 
l’état  initial  de  la  corde. 

485.  Supposons  qu’on  ait,  à l’origine  du  mou- 
vement , 

J = <Px,  J = <p'x;  • 

ces  deux  fonctions  *<px  et  <p'x  seront  nulles  pour  x = o 
et  pour  x=zl,  et  données,  depuis  x = o jusqu’à 
x — l}  par  la  figure  initiale  de  la  corde  et  d’après 
les  vitesses  imprimées,  à cette  époque , à ses  différens 
points.  En  faisant  t = o dans  la  formule  (3)  et  dans 
sa  différentielle  par  rapport  à t,  on  aura 

<Qx—fx  + Ftr , <p'x=a-£  — ; 

et  si  l’on  fait 

I 

-ftp'xdx  = <bx , 

et  qu’on  mette  £ au  lieu  de  x , on  en  déduira 

A = 7*  + F£  = £<P£  - **£.  (4) 
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La  fonction  contiendra  une  constante  arbitraire; 
mais  il  est  évident  qu’elle  disparaîtra  dam  la  for- 
mule (3) , qui  se  compose  de  la  somme  des  Valeurs 
de JX  et  F£,  relatives  à deux  valeurs  différentes  de  £. 
On  peut  donc  foire  abstraction  de  cette  constante , 
et  supposer,  pour  fixer  les  idées,  que  la  fonction 
s’évanouisse , quand  £ = o.  Les  équations  (4) 
feront  alors  connaître  les  valeurs  de  JX  et  F X , mais 
seulement  depuis  £=o  jusqu’à  £ 'as  Z,  puisque  les 
fonctions  ?£  et  <&£  ne  sont  données  que  dans  cet  in- 
tervalle. 

Les  points  A et  B étant  fixes,  il  faudra  que  les 
valeurs  d ej  qui  répondent  a xz=o  et  x =tl,  soient 
constamment  nulles.  En  faisant  at  — Ç,  on  aura 
donc,  d’après  l’équation  (3), 

/Ç  + F(— 0 = o,  /(/+£)  + f(i-0  = o,(5) 

pour  toutes  les  valeurs  de  la  variable  positive  £. 

En  vertu  de  la  première  de  ces  deux  équations, 
les  valeurs  de  Ff  — £ ) seront  égales  et  de  signe  con- 
traire à celles  de  JÇ.  Si  l’on  met  dans  la  seconde 
équation  (5)  , l -f-  £ à la  place  de  £ , et  qu’on  la  re- 
tranche ensuite  de  la  première , il  vient 

/O' + <)=/?; 

ce  qui  fera  connaître  fÇ,  depuis  £=o , jusqu’à 
£=oo,  quand  cette  fonction  aura  été  déterminée, 
depuis  £ = o jusqu’à  £ = si.  Enfin,  en  supposant 
£ < / , et  mettant  l — £ à la  place  de  £ , dans  la  se- 
conde équation  (5) , on  a 

/(2/  — Ç)  = — F£. 
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Par  conséquent,  les  valeurs  de  J(zl — £),  depuis 
£ = o jusqu’à  £ =î / , ou  , ce  qui  est  la  même  chose , 
celles  de  JÇ  depuis  £ = / jusqu’à  £=aZ,  seront 
connues,  d’après  les  valeurs  de  F£,  depuis  £ = o 
jusqu’à  £ = /. 

Ainsi,  les  valeurs  de  f £ et  F£  étant  données  par 
les  équations  (4) , depuis  £ — o jusqu’à  £ = /,  les. 
équations  (5)  détermineront  celles  de  f(l- h£)  et 
F(  — £)  , depuis  £ = o jusqu  a £ = 00  . On  con- 
naîtra donc  toutes  les  valeurs  de  ces  deux  fonctions  , 
d’où  dépendent  celles  de  y , pour  tous  les  points  de 
la  corde  et  à un  instant  quelconque  du  mouve- 
ment. Les  valeurs  correspondantes  de  et  ^ , et , 

par  suite,  celles  de  seront  aussi  connues;  et  les 

. • 

valeurs  de  z et  -y  s’obtiendront  de  la  même  manière. 
al 

Par  conséquent,  on  connaîtra  la  figure  de  la  corde, 
et  les  vitesses  transversales  de  tous  ses  points  à un 
instant  quelconque  ; ce  qui  est  la  solution  complète 
du  problème,  en  ce  qui  concerne  le  mouvement 
de  la  corde,  perpendiculairement  à sa  direction  na- 
turelle. 

Il  n’y  a rien  , dans  la  question,  qui  puisse  servir  à 
déterminer  les  valeurs  de  f(  — £),  non  plus  que 
celles  deF£,  qui  répondraient  à £>/;  de  sorte  que 
ces  parties  des  deux  fonctions  arbitraires , dont 
l’usage  de  la  formule  (3)  n’exige  pas  la  connaissance  , 
resteront  tout-à-fait  indéterminées. 

486.  Pour  connaître  la  valeur  de  y qui  résultera 
des  équations  (3),  (4),  (5),  je  considérerai  successi- 
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yement  la  partie  de  cette  valeur  provenant  de  la 
figure  initiale  de  la  corde  , ou  de  4a  fonction  <px  , et  • 
celle  qui  provient  des  vitesses  ihitiales  de  ses  diffé- 
rens  points,  ou  de  la  fonction  <p'x. 

i°.  A l’origine  du  mouvement,  soit  ACB  (fig.  21  ) 
la  projection  donnée  de  la  corde  sur  le  plan  des  x 
.et y,  de  sorte  qu’en  prenant  sur  AB  la  partie  AD=ar, 
l’ordonnée  correspondante  DC  soit  <px.  Après  avoir 
prolongé  AB,  je  trace  la  courbe  BC'A' , égale  à ACB, 
mais  inversement  placée,  de  manière  que,  si  l’on  prend 
BD'  = BD , l’ordonnée  D'C'  soit  égale  et  de  signe 
contraire  à DC.Sur  les  deux  prolongemens  de  AA',  je 
répète  indéfinirhent  la  courbe  ACBC'A';  en  sorte  que 
A'C"B'C'"A"  soit  la  position  que  prendrait  ACBC'A', 
si  cette  courbe  glissait  parallèlement  à l’axe  des  x , 
jusqu’à  ce  que  A vint  en  A'  et  A'  en  A",  et  que 
AC/B#C/JA/  soit  la  position  de  A'C'BCA , après  avoir 
glissé  de  même  jusqu’à  ce  que  A'  vint  en  A et  A en  A,  ; 
et  de  même  au-delà  de  A"  et  de  Ar  Cela  fait , si  l’on 
prend  deux  abscisses 

AE  = x -f-  at , AE'  = x — ■ at, 

dont  la  seconde  pourra  être  positive  ou  négative , et 
qu’on  élève  les  ordonnées  correspondantes  EF  et  E'F', 
positives  ou  négatives  , leur  demi-somme 

t(EF  + E'F'), 

sera  la  partie  de  y dépendante  de  la  figure  initiale  de 
la  corde. 

20.  Supposons  que  les  ordonnées  de  la  courbe  ACB, 
au  lieu  d’être  les  déplacemens  primitifs  des  points  de 
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la  corde , représentent  maintenant  leurs  vitesses  ini- 
tiales, divisées  par  a;  en  sorte  qu’en  prenant  AD=ar, 

on  ait  DC  = - <p'x.  Traçons  une  autre  courbe  AGH 
(fig.  22),  telle  qu’à  l’abscisse  AD  = x réponde  l’or- 
donnée DG  = ^ S ty’xdx  = <J>x.  L’intégrale  com- 
mençant avec  x,  et  la  fonction  <p'x  étant  aussi  nulle , 
quand  x==o,  cette  courbe  touchera  l’axe  des  x au 
point  A.  Si  l’on  prend  AB  = l,  et  que  BH  soit 
l’ordonnée  correspondante,  on  aura 

BH  = 2p<p'xdx, 

et  la  tangente  en  H sera  parallèle  à l’axe  des  abs- 
cisses, à cause  que  l’on  a $x  — o,  quand  x = l.  Je 
trace  la  courbe  HC'A',  égale  à A CH,  et  placée  de 
manière  qu’en  prenant  BD'  =BD , on  ait  D'C'  = DC  ; 
puis  je  répète  indéfiniment  la  courbe  ACHC'A',  sur 
les  deux  prolongemens  de  AA',  comme  dans  la  cons- 
truction précédente;  et  cela  fait,  si  l’on  prend  deux 
abscisses 

* A 

AK  = x -j-  at , AK  = x — at , 

1 

dont  la  seconde  pourra  être  positive  ou  négative  , et 
qu’on  élève  les  ordonnées  correspondantes  KL  et  K'L', 
positives  ou  négatives,  on  aura 

t (KL  — K'L') , 

pour  la  partie  de  y qui  résulte  des  vitesses  initiales 
des  points  de  la  corde. 
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La  valeur  complète  de  y sera  donc  ‘ 
y = i(E¥  4-  E'F)  -j-  ±(KL  — K'L');  (a) 

et  la  même  construction  donnera  la  valeur  corres- 
pondante de  — En  effet,  on  a 

d.  EF__  rf.EF  rf.E'F'  d . E'F' 

dt  a dx  ’ dt  a dx  • 

d.  KL_  d.  KL  rf.K'L'  • d.  K'L'* 
dt  a dx  * dt  a ~dic~  ’ 

on  aura  donc 


dj  ai 

^.EF 

.d.E'F's 

i a/d.  KL 

d.  K'L'\ 

dt  ~a' 

^ dx 

dx  / 

' + 2.  \ dx 

+ dx  ) 

Or,  si  l’on  mène  par  la  poihte  F,  F,  L,  L'  (fig.  21 
et  22),  les  tangentes  Ff,  F/',  L l,  LT,  et  les  droites  Fa:, 
Fa:,  La:,  La:,  parallèles  a 1 axe  des  x et  dirigées  dans 
le  sens  des  x positives , on  aura  aussi 


rf.EF  # 

~dT  ~ tanS  xF/> 

d-^=  tang  xU> 
il  en  résultera  donc 


*zr  = tang  xf'f  > 

d.YL'V 

ïdT  — tanS  xhl> 


% = l (taQg  ^F/~  tang  xY'f), 

4-  ^ (tanga:L/  + tang  o:LT); 

formule  dans  laquelle  les  angles  seront  toujours 
aigus,  mais  positifs  ou  négatifs;  ce  que  la  figure  in- 
diquera pour  chacun  des  points  F,  F',  L,  L'. 
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On  construira  de  la  même  manière  les  valeurs 
de  z et 

487. 11  résulte  de  la  construction  des  courbes  repré- 
sentées par  les  figures  21  et  22,  que  quand  le  produit 

dr 

at  augmente  de  2 1,  l’ordonnée  y et  la  vitesse  ~ , ex- 
primées par  les  formules  ( a ) et  ( b ) , reprennent  les  ’ 
valeurs  qu’elles  avaient  auparavant.  Il  en  est  de 
même  à l’égard  des  valeurs  de  z et  Par  con- 
séquent , la  corde  revient  au  même  état , pour 
' sa  forme  et  pour  les  vitesses  transversales  de  tous 
ses  points,  au  bout  de  chaque  intervalle  de  temps 

égal  à — . Dans  le  vide , et  en  supposant  les  points 

A et  B rigoureusement  fixes,  la  corde  exécute- 
rait donc  une  suite  indéfinie  de  petites  oscillations 

dont  la  durée  sérail  , pour  chaque  oscillation  en- 
tière , l’allée  et  le  retour  compris.  Mais  la  résistance 
de  l’air  et  la  communication  d’une  partie  du  mouve- 
ment de  la  corde  à ses  points  extrêmes  A et  B , 
affaiblissent  graduellement  les  amplitudes  de  ses  os- 
cillations, et  finissent  par  les  anéantir,  sans  altérer  sen- 
siblement l’isochronisme  ; résultat  semblable  à celui 
que  nous  a présenté  le  mouvement  du  pendule  dans 
l’air  (n°  190),  et  que  je  me  contente  d’indiquer 
comme  une  conséquence  de  l’analyse  , confirmée  par 
l’observation. 

Si  donc  on  désigne  par  T la  durée  d’une  vibration 
ou  oscillation  entière  de  la  corde,  et  par  n le  nombre 
des  vibrations  qui  auront  lieu  dans  l’unité  de  temps. 
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3o4 

on  aura 


Le  ton  d’une  corde  sonore  est  d’autant  plus  élevé 
qu’elle  fait  un  plus  grand  nombre  de  vibrations  en 
. un  temps  donné;  il  est  donc  déterminé  par  le  nom- 
bre il,  lequel  est,  comme  on  voit,  indépendant  de 
la  grandeur  des  amplitudes,  supposées  très  petites. 
Pour  une  même  corde , ce  nombre  est  proportionnel 
à la  racine  carrée  de  la  tension  <ær  ; pour  deux  cordes 
d’une  même  matière  et  d’une  même  épaisseur , le  * 
poids  p est  proportionnel  à la  longueur  Z,  et  le 
nombre  n,  à tension  égale,  en  raison  inverse  de  cette 
longueur  ; enfin , pour  deux  cordes  de  même  lon- 
gueur et  également  tendues,  n est  en  raison  inverse 
des  racines  carrées  de  leur  poids.  Ces  différentes  lois 
ont  été  confirmées  depuis  long-temps  par  l’expérience. 
Toutefois  il  y a des  cas  dont  nous  parlerons  bientôt, 
où  la  corde  , à raison  de  son  état  initial , se  divise 
en  parties  égales,  jointes  par  des  points  qui  demeu- 
rent immobiles  pendant  toute  la  durée  du  mouve- 
ment; ce  qui  élève  le  ton  proportionnellement  au 
nombre  de  ces  parties  aliquotes. 

Si  les  points  de  la  corde  n’ont  pas  de  vitesses  ini- 
tiales , on  aura  simplement 

ï = EF  + lE'F' , è = ^(tangxF/ — taogjcFy'^ 

En  considérant  avec  attention  la  forme  de  la  courbe 
représentée  par  la  figure  a i , on  verra  que  toutes  les 
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fois  que  at  sera  un  multiple  quelconque  de  l,  la  vitesse 

— sera  nulle  , et  la  corde  reprendra  la  même  figure, 

mais  située  dans  des  positions  alternativement  in- 
verses l’une  de  l’autre.  ACB  (fig.  a3)  étant  sa  figure, 
quand  t = o,  ce  sera  encore  sa  figure  et  sa  position , 
quand  at  sera  un  multiple  pair  de  l;  mais  lorsque  at 
sera  un  multiple  impair  de /,  la  corde  prendra  la 
position  inverse  AC'B  , telle  qu’en  faisant  AD'=  BD  , 
on  ait  D'C'  = — DC.  Dans  ces  deux  positions  ex- 
trêmes ACB  et  AC'B,  les  vitesses  transversales  de 

, . . j i , i+‘  t ■ « ' i ..t  . • v 

tous  les  points  de  , lçttjorde  sqrôni  jpéroj.et  corde 
emploiera  le  temps  ^Tjdjpne.^ejqii-yil^r^tiffp.,,.  f 
passer  de  l’une  à l’autre^  ^ , 5 ( , . ■ • • 

488.  En  général , les  parties  des  lignes  que  repré- 
sentent les  figures  21  et  22  ne  sont  pas  les  prolon- 
gemens  analytiques  l’une  de  l’autre;  ces  lignes  for- 
ment des  courbes  discontinues,  c’est-à-dire,  des 
courbes  dont  tous  les  points  ne  sont  pas  assujettis  à 
la  même  équation  entre  l’abscisse  et  l’ordonnée;  mais, 
aux  points  de  jonction  A,,  B, , A , B,  A',  B',  etc. 
(fig.  21  ),  A,,  H,,  A,  H,  A',  H',  etc.  (fig.  22), 
de  deux  portions  différentes,  la  tangente  est  toujours 
commune  aux  deux  parties  adjacentes.  La  courbe 
relative  à la  forme  initiale  de  la  corde,  et  celle  qui 
représente  la  loi  des  vitesses  imprimées  à tous  ses 
points,  peuvent  aussi  être  des  courbes  discontinues, 
pourvu  qu’en  chacun  des  points  où  leur  forme 
change,  la  tangente  reste  néanmoins  la  même  pour 
les  deux  parties  adjacentes. 

Cette  restriction  est  fondée  sur  ce  que  par  leur 
a.  7.0 


Digifced  by  Google 


3o6  traité  de  mécanique. 

nature , la  force  accélératrice  d’un  point  matériel  et 
la  vitesse  dont  il  est  animé  , sont  toujours  des  quan- 
tités finies,  existantes  et  mesurables;  en  sorte  que, 
dans  les  problèmes  de  Dynamique,  les  fonctions 
du  temps  qui  expriment  les  vitesses  et  les  forces 
accélératrices  des  différens  points  d’un  mobile , ne 
doivent  jamais  devenir  infinies.  Ici , la  condition  re- 
lative aux  vitesses  est  remplie  ; car  les  vitesses  trans- 
versales s’expriment  par  la  formule  (b),  au  moyen 
des  tangentes  de  certains  angles,  multipliées  par  la 
constante  et  par  hypothèse,  ces  angles  ne  s’élèvent 
jamais  à go°,  et  sont,  au  contraire,  toujours  très  petits. 
Quant  aux  forces  accélératrices,  elles  deviendraient 
infinies,  dans  les  points  où  deux  portions  de  la  corde 
se  couperaient  sous  un  angle  fini , et  ces  forces  croî- 
traient sans  limite,  près  de  semblables  points  de 
jonction. 

En  effet,  soient  m et  m!  (fig.  20)  deux  points  de 
la  corde , très  rapprochés  de  M' , et  dont  nous  ren- 
drons ensuite  les  distances  à ce  point  infiniment 
petites.  Considérons,  à un  instant  quelconque,  les 
forces  qui  agissent  sur  la  portion  mM'm'  de  la  corde, 
c’est-à-dire,  les  tensions  qui  ont  fieu  à ses  extré- 
mités , et  sont  dirigées  suivant  les  parties  mh  ist  m'h' 
des  tangentes  en  m et  m'.  Représentons  ces  tensions 
par  H et  H' , et  par  f/,  la  masse  de  mM'm'.  Pour  que 
la  force  accélératrice,  parallèle  à AB  , de  cette  petite 
masse,  ne  devienne  pas  infinie,  quand  sera  infi- 
niment petite , il  faudra  que  la  différence  H — H'  soit 
très  petite  et  au  moins  proportionnelle  à fi.  De  plus, 
les  composantes  de  H et  H'  perpendiculaires  à AB 
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et  parallèles  à l’axe  ties^,  seront  H m 
en  substituant  ~ a , comme  dans  le  n°  4®3  , et 

r-  , -,  - + • . 

désignant  par  (t-1  et  les  valeurs  de  ~ qui  re- 

pondent à m et  m'.  La  force  motrice  qui  tire  fx  vers 
AB,  aura  alors  pour  valeur 


Pour  que  la  force  accélératrice  correspondante  ne 
soit  pas  extrêmement  grande,  et  ne  devienne  pas 
infinie,  quand  la  masse  fx  sera  infiniment  petite , il 
sera  donc  nécessaire  que  cette  différence  soit  aussi  très 
petite,  et  au  moins  proportionnelle  à fx  ; et  comme 
les  quantités  H et  H'  diffèrent  déjà  très  peu  l’une 
de  l’autre  , il  faudra  qu’il  en  soit  de  même  à l’égard 


dont  la  différence  devra  être  infi- 


niment petite,  quand  les  points  m et  m'  seront  infi- 
niment rapprochés  de  M'.  Donc,  en  aucun  endroit 
de  la  corde  et  à aucun  instant,  les  tangentes  mh 
et  m'h! , en  deux  points  infiniment  voisins  , ne  pour- 
ront se  couper  sous  un  angle  fini  ; ce  qu’il  s’agissait 
de  faire  voir. 

Cette  conclusion  aura  encore  lieu,  lorsque  la  corde 
sera  composée  de  deux  parties  de  matières  diffé- 
rentes : à leur  point  de  jonction , l’ordonnée  y et  son 

coefficient  différentiel  %-  devront  avoir  constamment 
■ dx 

une  même  valeur  pour  ces  deux  parties;  ce  qui  four- 


20.. 
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nira , comme  la  fixité  des  points  extrêmes , des 
équations  indispensables  pour  la  détermination  des 
fonctions  arbitraires,  et  sans  lesquelles  la  solution  du 
problème  serait  indéterminée  (*). 

489.  D’Alembert  a résolu  le  premier  le  problème 
des  cordes  vibrantes  ; la  solution  qu’il  en  a donnée 
est  celle  qu’on  vient  d’exposer , et  qui  est  fondée 
sur  l’intégration , sous  forme  finie , de  l’équation 
d*  y*  d*  y • 

= a*  mais  au  moyen  de  la  formule  [a) 

du  n#  3a3,  on  peut  aussi  résoudre  cette  question 
d’une  autre  manière. 

Quelles  que  soient  les  fonctions  données  (par  et  <p'x, 
pourvu  qu’elles  sortent  nulles,  quand  x = o et  quand 
x — l,  on  a,  d’après  la  formule  citée , 

<px  = j 2 (^J'  sin  —j—  tpx'dx1  ^ sin  , 

<p'x  = (J'J  sin  Q'x'dx')  sin 

pour  toutes  les  valeurs  de  x , depuis  x=  o jusqu’à 
x=l  inclusivement,  c’est-à-dire,  pour  toute  la  lon- 
gueur de  la  corde  ; i étant  un  nombre  entier  et  po- 
sitif, et  les  caractéristiques  2 indiquant  des  sommes 
qui  s’étendent  à toutes  les  valeurs  de  i,  depuis  » — 1 
jusqu’à  ï=  00.  D’un  autre  côté,  toute  expression 
telle  que  # 


(*)  Voyez,  pour  cette  solution,  le  Journal  de  l’École 
Polytechnique,  XVIII*  cahier,  page  442- 
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y = (A  sin  aat  -f-  Bcos.«xa*  )sin(aa:  -f-  6),  (b) 

satisfait,  comme  il  est  facile  de  le  vérifier,  à l’é- 
quation donnée 


A , B , a , £ , étant  des  constantes  arbitraires.  D’après 
cela , si  l’on  prend 


cette  valeur  de  y satisfera  à toutes  les  conditions  du 
problème,  et  en  renfermera,  conséquemment,  la 
solution. 


En  effet , chacun  des  termes  des  sommes  2 satis- 
fera séparément  à lequation  (c);  par  conséquent, 
ces  sommes  y satisferont  aussi , puisque  cette  équa- 
tion est  linéaire.  Si  l’on  fait  xz=o  ou  x=.  I dans 
la  formule  ( d ) , on  a/=o,  quel  que  soit  t;  ce  qui 
remplit  la  condition  de  la  fixité  des  points  extrêmes 
de  la  corde.  Enfin,  la  formule  ( d ) donne 


dr  2 / r I . /«-a/  _ t 1 ,\  • inx  inat 

Â = îHio  sin  ~ <Pxdx  j sm  — cos  —j- 

2 ira  ' / r t . ixx'  , , A . • !M  . ixat 
sm  — <px  dx J ?sm y-  sm  -y  ; 


et  si  l’on  fait  /= o dans  ces  valeurs  de  / et  y- , elles 


# 
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deviennent  tpx  et  <p'x,  en  vertu  de  l’équation  (a);  ce 
qui  satisfait  à l’état  initial  de  la  corde,  dans  toute  sa 
généralité. 

Getteautresolutionduproblèmeestdue  à Lagrange, 
qui  a aussi  fait  voir  qu’elle  coïncide  avec  celle  de 
D’Alembert. 

Avant  Lagrange , D.  Bernouilli  avait  déjà  résolu 
le  problème  des  cordes  vibrantes , en  prenant  pour 
j une  valeur  composée  de  termes  compris  dans  la 
formule  (b) , et  assujettis  à devenir  nuis,  quel  que 
soit  t,  pour  a:s=o  et  pour  x=l,  c’est-à-dire,  au 
moyen  de  l’expression 

(.  . val  . n xat\  . vx  } 

A sin  -j  -J-  d cos  -j- j sin  — I 

-f-  ^A  sin  -j-  -f-  B cos  -j- J sm  -j-  V ^ 

t f a u * 3 val  1,11  • 3vx  f 

+ (A'sin  — j |-B'cos-y-lsm-^-,  I 

etc.,  ) 

dans  laquelle  A,  A',  A",  etc.,  B,  B',  B",  etc.,  sont 
des  constantes  arbitraires.  Il  manquait  à cette  solu- 
tion, pour  être  complète,  la  détermination  de  ces 
coefficiens,  d’après  un  état  initial  de  la  corde,  donné 
arbitrairement;  ce  qui  était,  sous  le  rapport  de  l’a- 
nalyse, la  difficulté  principale  de  la  question  : cette 
formule  ( f ) suffisait,  d’ailleurs,  pour  faire  connaître 
les  différens  modes  de  vibrations  transversales  des 
cordes  sonores , et  les  lois  de  ces  vibrations. 

4go.  Les  formules  ( d ) et  (e)  mettent  en  évidence 
les  lois  du  mouvement  de  la  corde  vibrante,  que  l’on 
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a énoncées  dans  le  n°  487  ; elles  montrent  aussi  que 
le  ton  peut  quelquefois  s’élever,  comme  on  l’a  dit 
dans  ce  numéro , et  le  nombre  n des  vibrations  dans 
l’unité  de  temps,  devenir  un  multiple  de  sa  valeur 
générale,  sans  que  la  tension  de  la  corde  ait  été 
changée. 

En  effet , supposons  que  les  valeurs  de  <px'  et  q'x1 
soient  telles  que  l’on  ait 

f <px'sin  — —■  dx'  = 0,  fl  tp'x'  sin  l~dx'~o,  (g) 


pour  toutes  les  valeurs  de  i qui  ne  sont  pas  des  mul- 
tiples d’un  nombre  donné  m ; conditions  que  l’on 
peut  remplir  d’une  infinité  de  manières  différentes. 
Les  formules  (d)  et  (e)  ne  renfermeront  que  des  si- 
nus et  cosinus  des  multiples  de  } par  consé- 
quent , l’état  et  la  position  de  la  corde  redeviendront 
les  mêmes  toutes  les  fois  que  at  augmentera  d’un 

multiple  de  ; et  d’après  la  valeurdea,  celle  du  nom- 


bre n , d’où  dépend  l’élévation  du  ton  (n°  487) , sera 


m \/m 

2 \ pl  ’ 


c’est-à-dire,  qu’il  se  trouvera  augmenté  dans  le  rap- 
port de  m à l’unité. 

Dans  ce  cas , la  formule  ( d ) ue  contiendra  que  les 
sinus  des  multiples  de  T-j~  i on  aura  donc  constam- 
ment y = o pour  les  points  équidistans  N , N', 
N1',  etc  , de  la  corde  (fig.  24)»  fi1”  répondent  à ? 


j 
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I 7.1  2,1  t 

x = — , — — , = — , etc.;  en  sorte  que  ces  pomts, 

au  nombre  de  m — i , demeureront  immobiles , 
comme  les  points  extrêmes  A et  B , pendant  toute  la 
. durée  du  mouvement.  Pour  cette  raison , on  appelle 
les  points  N,  N',  N",  etc.,  des  nœuds  de  vibrations. 
A l’origine  du  mouvement,  ils  n’auront  reçu  aucune 
vitesse,  et  n’auront  pas  été  écartés  de  la  droite  AB, 
Les  parties  de  la  corde  ACN,  NC'N',  N'C'N",  etc., 
situés  alternativement  d’uu  côté  et  de  l’autre  de  AB, 

. vibrerout  comme  des  cordes  isolées,  dont  les  lon- 
gueurs AN,  N N',  N'N",  etc.,  sont  toutes  égales  à ^ , 
et  dont  les  vibrations  isochrones  et  simultanées  s’ef- 

7.1 

fectueront  dans  un  temps  égal  à 

La  manière  la  plus  simple  de  satisfaire  aux  condi- 
tions exprimées  par  les  équations  (g-),  est  de  prendre, 
par  exemple , 

<px  = h siu  —J-  , cpx  = o ; 

h étant  une  constante  donnée.  Cela  suppose  que  les 
points  de  la  corde  n’ont  pas  reçu  de  vitesses  initiales, 
et  qu’à  l’origine  du  mouvement  elle  était  formée  de 
m parties  égales  et  situées  alternativement  d’un  côté 
et  de  l’autre  de  AB.  Chacune  de  ces  parties  de  courbe 
est  ce  qu’on  appelle  une  trochoïde,  qui  a pour  lon- 
gueur — , et  pour  hauteur  h.  Dans  ce  cas,  la  foi> 
( - 

mule  ( d ) se  réduit  au  seul  terme  de  la  première  par- 
tie, qui  répond  à i = m.  En  effectuant  l’mtégvatiou 
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relative  à x' , on  a simplement 

, . mrx  mnal 

y = h sin  —j-  cos  —j—  ; 

la  figure  de  la  corde  est  donc  composée,  pendant 
toute  la  durée  du  mouvement , d’un  nombre  m de 
trocho'ides,  d’une  largeur  constante  et  d’une  hauteur 
variable  ; et  elle  coïncide  avec  la  droite  AB,  toutes  les 

fois  que  at  est  un  multiple  impair  de  Cette  solu- 
tion particulière  du  problème  des  cordes  vibrantes 
est  celle  que  Taylôr  avait  donnée,  avant  que  la  solu- 
tion générale  fût  connue. 

491 . Tout  ce  que  nous  avons  dit  par  rapport  aux 
vibrations  transversales  s’applique  immédiatement 
aux  vibrations  longitudinales.  Il  suffira,  pour  avoir 
à un  instant  quelconque  l’expression  de  la  variable  u 
du  n4  482,  de  mettre  dans  celle  qu'on  a trouvée  pour 
yt  la  constante  a du  n°  483  à la  place  de  a.  On  pren- 
dra alors  pour  <px  le  déplacement  du  point  M (fig.  2b) 
à l’origine  du  mouvement,  suivant  la  longueur  de  la 
corde,  c’est-à-dire,  la  valeur  initiale  de  MP;  et  tp'x 
exprimera  la  vitesse  initiale  du  point  M , suivant  MB 
ou  MA,  selon  qu’elle  sera  positive  ou  négative.  Ces 
fonctions  <px  et  <p'x  seront  données  arbitrairement, 
depuis  x = o jusqu’à  x = Z ; et  si  elles  changent  de 
forme  dans  cet  intervalle , il  faudra  que , pour  les 
valeurs  de  x où  cela  arrivera , chacune  de  ces  fonc- 
tions et  son  coefficieiît^difrérentiel  aient  cependant  la 
tnème  valeur  dans  les  deux  parties  adjacentes  de  la 
corde. 
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Il  résulte  de  là  que  si  l’on  appelle  T' la  durée  en- 
tière d’une  vibration  longitudinale,  c’est-à-dire,  l’in- 
tervalle entre  deux  états  identiques  de  la  corde,  et 
n'  le  nombre  de  ces  vibrations  dans  l’unité  de  temps, 
nous  aurons  (n°  487) 


ri  — 


1 

2 


Ce  nombre  n ' et  le  ton  de  la  corde  qu’il  déter- 
mine, ne  dépendent  pas  de  sa  tension  'jjr;  cependant 
l’observation  indique  que  le  ton  longitudinal' s’élève 
un  peu  quand  la  tension  augmente  ; circonstance 
qu’on  peut  attribuer  à ce  que  la  longueur  de  la  corde, 
comprise  entre  les  points  A et  B,  restant  là  même, 
son  poids  p diminue  quand  on  l’étend  davantage. 

492.  En  comparant  ce  nombre  n'  à celui  des  vibra- 
tions transversales  de  la  même  corde,  on  a 

n’  = n\/l • 


en  sorte  que , toutes  choses  d’ailleurs  égales , le  toa 
provenant  des  vibrations  longitudinales  sera  plus 
aigu  que  celui  qui  répond  aux  vibrations  transver- 
sales, dans  le  rapport  de  \/q  à \/<nr. 

Le  poids  q est  la  tension  qu’il  faudrait  employer 
pour  doubler  la  longueur  naturelle  de  la  corde,  en 
supposant  que  la  loi  de  son  extension  fût  constante. 
En  effet,  si  l’on  suppose  que,  pour  une  tension  don- 
née A,  la  longueur  d’une  partie  quelconque  de  la 
corde  augmente  dans  le  rapport  de  1 -j-  S'  à l’unité  * 
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l’élément  adjacent  au  point  M , qui  éprouve  succes- 
sivement les  tensions  et  T dans  i état  d’équilibre  et 
dans  l’état  de  mouvement,  augmentera  dans  les  rap- 
ports de  1+2^  et  de  à l’unité  ; les  longueurs 

dx  et  ds,  dans  ces  deux  états,  seront  donc  entre  elles 
comme  A cf  est  à A -f-  «TT  ; en  sorte  que  l’on 
aura 

ds  A + /T 

dx  A -f-  ^zr  * 

d’où  l’on  tire 

ds  — dx  J-  (T  — tr) 

dx  ~ Â ’ » 


en  négligeant  le  carré  de  la  fraction  J'.  D’après  les  va- 
leurs de  ds — dx  et  de  T — <ar  du  n°  483,on  aura  donc 

A 

9 = ÿi 

par  conséquent , q sera  la  tension  qui  répondrait  à 
«T  = i , ou  qui  doublerait  la  longueur  de  la  corde,  si 
son  allongement  croissait  toujours  uniformément. 

Comme  la  tension  <ar  d’une  corde  sonore  est  tou- 
jours très  éloignée  de  celle  qu’il  faudrait  employer 
pour  en  doubler  la  longueur,  il  s’ensuit  que  le  rapport 

fq  » . . 

^ de  n!  à n est  toujours  très  considérable.  On 

peut  le  déterminer,  à priori,  d’après  l’allongement  de 
la  corde  produit  par  la  tension  <&■ , et  mesuré  direc- 
tement; car  si  l’on  appelle  y cet  allongement,  on 
aura 

yA 

- ® = «> 


V\ 
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puisque  «T l est  celui  qui  répond  à la  tension  A;  et  en 

substituant  cette  valeur  de  nr  et  celle  de  q dans  l’ex- 

fl'  * 

pression  de  —,  il  vient 


d’où  l’on  conclut,  réciproquement, 


pour  la  valeur  de  l’allongement  y,  d’après  celle 
de  4- 

n 

Ce  rapport  très  simple  du  nombre  des  vibrations 
longitudinales  à celui  des  vibrations  transversales 
d’une  même  corde , a été  vérifié  par  une  expérience 
que  M.  Cagniard-Latour  a faite  sur  une  corde  très 
longue,  dont  les  vibrations  transversales  étaient  vi- 
sibles et  assez  leutes  pour  qu’on  pût  les  compter. 

§ II.  Vibrations  longitudinales  dune  verge 
élastique. 

4g3.  Cette  verge  sera  homogène  ; et,  dans  son  état 
naturel , je  la  supposerai  prismatique  ou  cylindrique  : 
la  figure  25  représente  alors  une  section  faite  par  le 
filet  moyen  AB , c’est-à-dire , par  la  droite  qui  passe 
par  les  centres  de  gravité  de  toutes  les  sections  de  la 
verge  perpendiculaire  à sa  longueur  (n°  3i4).  Si  la 
verge  est,  par  exemple , un  cylindre  à base  circulaire, 
AB  est  son  axe  de  figure;  son  diamètre  est  très  petit. 
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et,  dans  tous  les  cas,  les  dimensions  des  sections  nor- 
males sont  très  petites  par  rapport  à la  longueur  de 
cette  droite;  mais  elles  sont,  cependant,  assez  grandes 
pour  que  la  verge  résiste  à la  flexion,  et  soit  ce  qu’on 
appelle  une  verge  élastique  (n°  5o6). 

Dans  le  mouvement  longitudinal  de  cette  verge , 
que  nous  allons  d’abord  considérer , tous  les  points 
appartenant  à une  même  section  normale  auront , à 
chaque  instant,  la  même  vitesse  parallèle  à AB;  en 
sorte  qu’il  suffira  de  déterminer  le  mouvement  d’un 
point  quelconque  M de  cette  droite. 

Prenons  sur  cette  droite  un  point  fixe  C;  et,  dans 
l’état  naturel  de  la  verge , représentons  par  x la  dis- 
tance CM , qui  sera  positive  ou  négative , selon  que 
M appartiendra  à la  partie  CB  ou  à la  partie  CA  de 
AB.  Dans  l’état  de  mouvement,  soit  M',  au  bout 
du  temps  t la  position  que  prendra  ce  point  M; 
faisons  MM'  = u ; et  considérons  u comme  une 
quantité  positive  ou  négative,  selon  que  ce  dépla- 
cement aura  lieu  du  côté  de  B ou  du  côté  de  A , 
de  sorte  qu’on  ait  toujours  CM' = a: -{-**.  Il  s’agira 
de  déterminer  la  valeur  de  u , en  fonction  de  x 
et  t. 

Appelons  p le  poids  de  la  verge,  l sa  longueur 
AB,  et  g la  gravité.  Dans  l’état  naturel  de  la  verge, 
la  masse  de  l’élément  qui  répond  au  point  M , et 

qui  a dx  pour  longueur,  sera  Cette  masse  ne 

changera  pas  pendant  le  mouvement  ; et  si  l’élément 
est  sollicité  par  une  force  accélératrice  X , dirigée 
dans  le  sens  M'B  ou  M'A,  selon  qu’elle  sera  posi- 


* 
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tive  ou  négative,  sa  force  perdue  pendant  l’ins- 
tant dt  sera  - 

pdx  d' iA 

jr  ~ dF )• 


Désignons  par  T la  tension  du  même  élément  qui 
agit  à son  extrémité  M' , et  sera  une  quantité 
positive  ou  négative , selon  qu’elle  aura  lieu  du 
dedans  en  dehors  , ou  du  dehors  en  dedans  ; 
tfr 

T-} --^dx  exprimera  la  tension  qui  agira,  en  sens 

contraire  de  T,  à l’autre  extrémité  de  cet  élément; 
il  sera  donc  tiré,  dans  le  sens  M'B,  par  une  force 

égale  à ^ dx ; et,  pour  l’équilibre  de  cette  force  et 


de  la  précédente,  il  faudra  qu’on  ait 


AJL  i £_  r y _ — o . 

dx  + dr)  ~ ' °» 


ce  qui  s’accorde  avec  lequation  ( a ) du  n°  3i 6. 

Aux  deux  bouts  A et  B,  il  faudra,  en  outre, 
que  la  valeur  de  T soit  égale  à une  force  particu- 
lière , qui  agira  suivant  AB  à l’extrémité  A , et 
suivant  le  prolongement  de  AB  à l’extrémité  B. 

4g4*  La  longueur  naturelle  de  l’élément  que  nous 
considérons  étant  dx , et  sa  longueur  devenant 
dx  -f-  du,  quand  il  est  soumis  à la. tension  T,  on 
aura 

rr.  du 

q désignant  un  coefficient  constant , dont  la  valeur, 
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donnée  par  l’observation , sera 

A 

7 = > ’ 


si  l’on  représente  par  J'I  l’allongement  total  de  la 
verge,  lorsqu’elle  est  soumise  à une  tension  cons- 
tante et  donnée  A (n°  492)’ 

Je  supposerai  qu’aucune  force  donnée  n’agit  sur 
les  points  de  la  verge;  on  fera  alors  X=  o dans 
l’équation  du  mouvement  ; et  en  y mettant  pour  T 
sa  valeur , il  eu  résultera 


d'u  t d‘u 

dl * a dx*  y 


(0 


où  l’on  a fait , pour  abréger , 


On  aura , en  outre  , 


du 

dt 


du 


rr» 

, s — T — qs , 


en  désignant  par  v la  vitesse  du  point  M',  et  par  s la 
dilatation  de  la  verge  en  ce  même  point.  Quand  la 
valeur  de  s sera  négative,  cette  dilatation  se  chan- 
gera en  une  contraction  ; et  la  tension  T agira  dans 
le  sens  M'A  ou  dans  le  sens  M'B,  selon  qu’il  y aura , 
effectivement,  dilatation  ou  contraction. 

L’état  de  la  verge,  à un  instant  quelconque,  sera 
donc  connu , lorsqu’on  aura  déterminé  u en  fonction 
de  x et  mais , pour  obtenir  sa  valeur,  il  faudra 
joindre  à l’équation  (i)  celles  qui  répondent  à l’état 
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initial  de  la  ver^e  et  à ses  extrémités.  Or  , quand 

t = o , je  supposerai  qu’on  ait 


u = <px , v — ty'x , 


de  sorte  que  ( px  et  f'x  soient  des  fonctions  données 
arbitrairement , depuis  x = o jusqu’à  x=l,  en  pre- 
nant pour  C la  position  initiale  de  A.  De  plus,  à 
chaque  extrémité  fixe  de  la  verge , il  faudra  qu’on  ait 
u — ô,  pendant  toute  la  durée  du  mouvement  ; et  T 
exprimera  la  pression  que  ce  point  fixe  aura  à sup- 
porter. A chaque  extrémité  libre  qui  ne  sera  sol- 
licitée par  aucune  force  donnée,  il  faudra  qu’on  ait 
A du 

de  meme  T = o , ou  — = o , pour  toutes  les  va- 
leurs de  t. 


4g5.  On  résoudra  ce  système  d’équations  de  la 
même  manière  que  celles  qui  répondent  aux  cordes 
vibrâtes,  soit  en  partant  de  l’intégrale  sous  forme 
finie  de  l’équation  (i),  soit  par  des  formules  sembla- 
bles à celles  du  n°  489.  Voici , en  employant  ces  for- 
mules, les  résultats  qui  répondent  aux  différentes 
hypothèses  qu’on  peut  faire  sur  les  extrémités  de  la 
verge. 

i°.  Si  les  deux  points  A et  B sont  fixes,  il  faudra 
que  les  fonctions  données  tpx  et  <p'x  soient  nulles 
pour  x = o et  pour  x = l,  et  l’on  aura , comme 
dans  le  numéro  cité , 
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Toutes  les  fois  que  at  augmentera  de  2I,  cette 
valeur  de  u et  celles  de  v et  s qui  s’en  déduisent , et 
par  suite  l’état  de  la  verge,  redeviendront  les  mêmes 
qu’auparavant;  par  conséquent,  si  l’on  appelle  T la 
durée  d’une  vibration  entière , et  n le  nombre  des 
vibrations  dans  l’unité  de  temps,  on  aura 


T = 


» = W?r. 


en  sorte  que  le  ton  sera  le  même  que  si  la  verge  était 
une  corde  flexible  vibrant  longitudinalement. 

20.  Si  le  point  A est  fixe  et  le  point  B entièrement 
libre,  il  faudra  que  les  fonctions  <px  et  ç'x  soient  mil- 
les, quand  x=o,  et  que  l’on  ait  aussi  ~ = o quand 
x = l ; l’expression  de  u sera  alors 


a / /**  . (2 * — l)rx'  , , (21 — l)rX  (21 — I )7rmt 

+A-i(  f‘,  i.fc')"'-'-' 

sr  a \J  a 2 / 


y'x'dx'\—A — sin^— 

/2Ï  — i il 


— 1 )*x  . (ii-i)xat 
8U1— 


les  sommes  2 s’étendant  toujours  à toutes  les  valeurs 
du  nombre  entier  i,  depuis  1=1  jusqu’à  i s=  00  . En 
effet,  tous  les  termes  de  cette  valeur  de  u satisfont  à 
l’équation  (1);  Ils  remplissent,  quel  que  soit  t , les 

conditions  u = o quand  x — o,  et  ^!=  o quand 
x=l,  qui  répondent  à ce  second  cas  3 et , pour  t = o, 
on  en  déduit 


u 

du 

dt: 


‘ Sin  <px'dx')  sin  , 

= Hf!* ; 


a. 


21 
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ce  qui  est  effectivement  vrai , éh  vertu  de  l’équa- 
tion (7)  du  n°  3a6 

La  valeur  de  u et  celles  de  v et  de  s qu’on  en  déduit , 
redeviendront  les  mêmes,  toutes  les  fois  que  at 
augmentera  d’un  multiple  quelconque  de  ^1‘,  par 
conséquent , si  l’on  appelle  T'  la  durée  d’une  vibra- 
tion entière  de  la  verge,  ou  l’intervalle  compris 
entre  deux  retours  consécutifs  de’la  verge  au  même 
état , on  aura 

T'  = iZ. 


Cette  durée  sera  donc  double  de  celle  qui  avait  lieu 
dans  le  premier  cas,  et  le  nombre  des  vibrations 
dans  l’unité  de  temps  sera  seulement  moitié.  Donc  le 
ton  longitudinal  d’une  verge  fixe  à un  bout  et  libre  à 
son^autre  extrémité,  est  à une  octave  au-dessous  du 
tonale  la  même  verge  fixe  par  ses  deux  bouts;  ce 
qui  est  effectivement  confirmé  par  l’expérience. 

3°.  Enfin , si  la  verge  est  libre  à ses  deux  bouts,  les 

valeurs  de  devront  être  nulles  pour  xzso  et 
pour  x = / , et  l’on  aura , dans  ce  cas , 


1 r1*.  'j  / , 2 / f*  ù*1'  tj’r\  fer*  irai 

«=--ïJo**dx  +7*(Jo  cos  ^çxdx)  cos  -y-  cos  -r 

, t fl.  ...  . 2 fl  i*x'  Ai  iwx  . irai 

+ ï J o * * dx  + T?  (J  o cos  “T  **dx  J ï cos — s,n  ~T 


les  sommes  2 s’étendant , comme  précédemment , à 
toutes  les  valeurs  du  nombre  entier  i,  depuis  i = 1 
jusqu’à  i=co  . 

Cette  valeur  de  u satisfait,  effectivement,  à l’équa- 
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lion  (i),  ainsi  qu’à  la  condition  ^ = o pour  x = o 

et  pour  xi=l , qui  doit  avoir  lieu,  quel  que  soit  t, 
dans  ce  troisième  cas.  Pour  t = o , elle  donne 


i rl  . 2 / fi  ixx'  ,,  ,\  ixx 

u = ipx  = jj  çx  dx  + jMJ  co.s — j~  <px  dx  Jcos  ~j~* 

du  , * Cl  > . . > . 2 / P1  Us?  . ,,,\  ixx 

dr=*X=î] O •**.+j\J0<»B-r**d*yo*T  ; 


ce  qui  s’accorde  avec  la  formule  (8)  du  n°  3a6. 

Lorsque  f tp'x'dx ' n’est  pas  zéro,  la  verge,  indé- 
pendamment de  ses  vibrations,  a un  mouvement  pro- 
gressif et  uniforme,  dont  la  vitesse , commune  à tous 
ses  points,  est  égale  à cette  intégrale  divisée  par  /.  Si 
on  la  suppose  nulle,  la  verge  reviendra  au  même  état, 
pour  les  valeurs  de  t qui  différeront- entre  elles  , 

7.1 

d’un  multiple  de  — ; en  sorte  que  la  durée  de  cha- 
cune de  ses  vibrations , et  leur  nombre  dans  l’unité 
de  temps,  seront  les  mêmes  que  dans  le  premier  cas. 
Il  en  résultera  donc  que  le  ton  d’une  verge  fixe  par 
les  deux  bouts  , est  à Y unisson  de  celui  de  la  même 
verge  entièrement  libre  ; ce  qui  est  aussi  conforme  à 
l’expérience. 

Au  reste,  il  ne  s’agit,  dans  ce  qui  précède,  qjae 
du  ton  fondamental , ou  le  plus  bas,  d’une  verge 
élastique.  La  remarque  du  n°  490  sur  le9  nœuds  de 
vibrations  et  sur  les  élévations  de  ton  qui  leur  cor- 
respondent , s’étendra  sans  difficulté  au  mouvéffiérit 
de  cette  verge,  dans  chacun  des  cas  qu’on  tient 
d’examiner.  . ; ' 

ai . . 


• • 
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496.  Quand  la  verge  dont  nous  considérons  le 
mouvement  longitudinal,  s’étendra  indéfiniment  de 
part  et  d’autre  du  point  C,  on  n’aura  plus  à tenir 
compte  de  ce  qui  arrive  à ses  deux  bouts,  et  les 
valeurs  de  la  vitesse  v et  de  la  dilatation  s , relatives 
à un  point  et  un  instant  quelconques,  se  déduiront 
immédiatement  de  l’intégrale  de  l’équation  (1)  sous 
forme  finie,  dans  laquelle  il  suffira  de  déterminer 
les  deux  fonctions  arbitraires , d’après  les  valeurs  ini- 
tiales de  i>et$,  qui  seront  données  en  fonctions  de  x. 

Cette  intégrale  est 

u = <p(x  -f-  at)  -f-  -\J.(x  — at  ) ; 


-t- 


dx 

dj,  (x  — at) 
dx 


0- 


^ et  41  indiquant  les  deux  fonctions  arbitraires.  On 
en  déduit,  à un  instant  quelconque, 

du / dtp  (x  -f-  al)  d\p  (x  — at)\ 

dt  \ dx 

du dtp  {x  + at) 

dx  S dx 

Pour  t = o,  je  suppose  qu’on  ait 

v = fx , f = Fx. 

Dans  le  cas  que  nous  considérons,  ces  deux  fonctions 
seront  données  pour  toutes  les  valeurs  positives  ou 
négatives  de  la  variable  ; eu  faisant  t = o dans  les 
formules  précédentes , on  aura 


dax 
a -y—- 
dx 


d^X  , 


dpx  d^.  x « 

^ + — ¥x> 


d’où  l’on  tire 

^f  = -Fx-4--Éx  _lF.x_-  f-r 

dx  2 'là-'  * dx  1 2 a-*  ’ 


• 4 


« 


« • 
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et , par  conséquent , 


3a5 


= i F (*  4-  at)  + i /(*  + at) , 
üi^2  = 1 F (x-  at)  - ± /(x  _ 


Quels  que  soient  t et  x,  on  aura  donc 

v — \ f{*  + at)  -+-  i f{x  — at) 

+ 5 F (a: ^F(x  — at), 

s =i/(ar+fl0— i/(^— «0 

+ + T F {x — at); 

formules  qui  feront  connaître  l’état  de  la  verge  à un 
instanl  quelconque;  ce  qui  est  la  solution  complète 
du  problème. 

497 • Ces  équations  (a)  renferment  les  lois  de  la 
propagation  des  ondes  sonores  le  long  d’une  verge 
élastique  , et,  généralement,  dans  une  barre  solide, 
homogène , d’une  longueur  indéfinie , et  dont  les 
sections  perpendiculaires  à cette  longueur  sont  par- 
tout les  mêmes  et  d’une  petite  étendue. 

Le  son  partant  du  point  C,  la  barre  aura  été 
ébranlée , à l’origine  du  mouvement , dans  une  éten- 
due peu  considérable,  de  part  et  d’autre  de  ce  point. 
En  désignant  par  2a.  la  longueur  de  l’ébranlement 
primitif,  les  fonctions  Jx  et  Fx  seront  nulLes  de- 
puis x — a jusqu’à  x — oo,  et  depuis  x — — a 
jusqu’à  x = — oo  ; elles  seront  données  arbitraire- 
ment et  indépendamment  l’une  de  l’autre , 'pour 
toutes  les  valeurs  de  x comprises  entre  dt  a ; et  les 
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fonctions  f(x-\-at),  f(pc — al),  F(jp -\-at),  F(æ — al)T 
n’auront  aussi  de  valeurs  différentes  de  zéro  que 
quand  la  quantité  x -f-  at  ou  x — at , contenue 
sous  le  signe  f ou  F , sera  plus  grande  que  -—a, 
et  plus  petite  que  a , en  ayant  égard  aux  signes 
et  en  regardant  a comme  une  quantité  positive. 

D’après  cela,  dès  que  at  aura  surpassé  2a,  on  aura 
v = o et  s sss  o pour  tous  les  points  compris  dans 
l’étendue  de  l’ébranlement  primitif;  en  sorte  que  le 
mouvement  de  cette  partie  de  la  barre  ne  durera  que 

pendant  un  temps  égal  à Pour  un  point  M situé 

au-delà  de  cet  ébranlement,  du  côté  des  x positives, 
on  aura 

x>a,  f(x-t-at)=z  o,  F (x-f*  at)^z=o; 
et  les  équations  (2)  se  réduiront  à 

p — l Ax  — at)—?F(x  — at) , 

s = — £/(*-’■«*)+  F (*  — at)  i 
d’où  il  résulte 

v = —m  as. 

Tant  qu’on  aura  x > at  -f-  a. , ces  valeurs  de  v et  s 
seront  nulles  ; elles  le  redeviendront  dès  qu’on  aura 
x <£at — l’ébranlement  parviendra  donc  au  point 

M au  bout  d’un  temps  égal  à - j sa  durée  sera 

~ ; et  la  partie  de  la  barre  qui  sera  ébranlée  à la  fois, 
et  dont  M fera  partie,  aura  2a  pour  longueur.  Les 
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mêmes  résultats  auront  lieu  du  Côté  des  x néga- 
tives. 

Ainsi,  de  part  et  d’autre  de  lebranlemeut  primi- 
tif, il  se  produira  une  onde  sonore,  d’une  étendue 
constante  et  égale  à celle  de  cet  ébranlement,  qui  se 
propagera  uniformément  avec  la  vitesse  a.  Les  vi- 
tesses propres  que  prendront  successivement  les 
points  de  la  barre , ne  varieront  pas  avec  leurs  dis- 
tances au  lieu  de  l’ébranlement  primitif  ; en  sorte  que 
l’intensité  du  s<y»^  qui  dépend  de  la  grandeur  de  ce; 
vitesses,  sera  constante,  et  ne  s'affaiblira  pas  en  se 
propageant  ; ce  qui  tient  à ce  que  cette  propaga  - 
tion a lieu  dans  une  barre  cylindrique  ou  pris- 
matique. 

Dans  l’étendue  d’une  onde  sonore,  la  vitesse  ne  • 
sera  pas , comme  en  tous  les  points  de  l’ébranlement 
primitif,  indépendante  de  la  dilatation  correspon- 
dante : l’une  sera  proportionnelle  à l’autre , en  vert» 
de  l’équation  v = — as,  qui  montre  que  la  vitesse  v 
du  point  quelconque  M est  une  fractiou  de  la  vitesse 
de  propagation,  exprimée  par  la  dilatation  s qui  ré- 
pond au  même  point,  et  que  le.mouvement  propre 
de  IM  aura  lieu  en  sens  contraire  ou  dans  le  sens  de  la 
propagation  , selon  qu’il  y aura  en  ce  point  dilatation 
ou  condensation. 

11  est  important  de  remarquer  que  c est  à raison  de 
ce  rapport  entre  v et  s,  que  chaque  onde  sonore  pro- 
duite ne  se  partage  pas  en  deux  autres , et  se  propage  - 
dans  un  seul  sens.  Si  ce  rapport  existait  dans  toute 
l’étendue  de  l’ébranlement  primitif,  le  mouvement 
ne  se  propagerait  aussi  que  d’un  seul  côté.  Ainsi,  en 
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supposant  qu’on  âit  foc  — — àFx,  les  équations  (2) 

se  réduiront  à 

*'*=/(*  — «*)i  s==~  ^ f(x ~ at)  > 

pour  les  valeurs  de  x négatives  et  plus  grandes  que 
— a , abstraction  faite  du  signe,  on  aura.donc  v = o 
et  s — o ; en  sorte  que  le  mouvement  ne  se  propa- 
gera pas  au-delà  de  l’ébranlement  primitif  du  côté  des 
x négatives.  Il  en  serait  de  même  dji^êté  des  x posi- 
tives , si  l’on  supposait  foc  = cCEx. 

D’après  ce  qu’on  a vu  dans  le  n°  4q5  , la  vitesse  a 
de  la  propagation  du  son  dans  une  barre  indéfinie, 
pourra  se  conclure  de  la  durée  des  vibrations  lon- 
gitudinales d’une  verge  élastique,  de  la  même  ma- 
tière, et  d’une  longueur  donnée.  En  supposant  cette 
verge  fixe  ou  libre  à ses  deux  bouts , la  valeur  de 
a sera  égale  au  double  de  sa  longueur  divisée  par 
la  durée  de  chacune  de  ses  vibrations , laquelle  du- 
rée se  déduira  de  leur  nombre  dans  l’unité  de  temps, 
et,  par  conséquent,  du  ton  le  plus  bas  de  la  verge  : 
on  doublerait  le  résultat  de  cette  division , si  la 
verge  était  fixe  à une  seule  extrémité. 

4g8.  Au  lieu  de  s’étendre  indéfiniment  dans  le 
sens  des  x positives,  si  la  barre  est  terminée  en  un 
point  B,  situé  en  dehors  <ie  l’ébranlement  primitif,  le 
son , après  être  parvenu  en  B , sera  réfléchi  vers  le 
point  C ; et  il  se  formera  un  ccho  en  ce  point  B,  soit 
qu’on  le  suppose  fixe , ou  qu’il  soit  entièrement 
libre. 

Je  représente  par  c la  distance  CB , qui  sera  plus 
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grande  que  a.  Dans  le  cas  où  B est  un  point  fixe , il 
faudra  qu’on  ait  constamment  p=o  pour  x~c.  Or, 
on  remplira  cette  condition  en  remplaçant  les  for- 
mules (2)  par  celles-ci  : 

v—\  Ax  + at)  ■+■  l Ax  — at)  — \f{ic—x—at) 
4-  ^ F (x  4 - at)  — “ F (x  — at)-j-“  ¥(20 — x — at), 

s = hAx + at ) — ^f(x — at)  —^A2C~x—at) 

+ ^F(Æ  + fl<)  + ^ F(x  — at) 4-  F(ac — x—  at), 

sans  que  ces  expressions  cessent  de  représenter  l’état 
initial  de  la  barre , et  sans  que  la  valeur  de  «,  qui 
s’en  déduit  d’après  les  équations 


du  du 


cesse  de  satisfaire  à l’équation  (1). 

En  effet,  la  variable  x n’étant  plus  grande  que  c 
pour  aucun  point  de  la  barre,  et  c surpassant  a,  on 
a 2 c — x > a,  et,  conséquemment,  f(2c — x)  =0 
et  F (2c  — x)  = o ; d’où  il  résulte  v = fx  et  s = Fx, 
quand  t = o.  A cause  de  c > et , on  a aussi 
f{c  4“  at)  = o et  F (c  4*  at)  = o ; ce  qui  donne 
v = o , pour  x — c et  quel  que  soit  t.  Enfin , on  a 

identiquement  2~==*jli  ef  la  valeur  de  «,  dont  la 

différentielle  complète  est  vdt  4-  sdx , sera  la  somme 
d’une  fonction  de  x — at  et  d’une  fonction  de 
x 4~  at,  qui  satisfera,  par  conséquent,  à l’équa- 
tion (1).  * 


\ 
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Cela  posé , pour  un  point  M tel  que  l’on  ait  x>  a, 
le6  quantités  f(x  -j-  at ) et  F (.r  -f-  at)  seront  nulles, 
et  les  valeurs  précédentes  de  v et  s se  réduiront  à 

= — ~a  + ~a, 

en  faisant , pour  abréger, 

'-f{x  — cit)  — a-¥  (x  — at)  = v\ 

-F(2e  — x — at ) — ^/(3C  — x — at)  = vt . 

La  quantité  v'  cessera  d’être  nulle  quand  on  aura 
at  > x — a.;  elle  le  redeviendra  pour  at  — x + a; 
le  temps  continuant  de  croître , vt  cessera  d’être  zéro 
pour  at  — ac  — x — a , et  le  redeviendra  pour 
at  = 2C  — x + a;  d’où  l’on  conclut  que  le  point  M 
éprouvera  deux  ébranlemens  séparés  l’un  de  l’autre 

par  un  intervalle  de  temps  égal  à — * > Le 

premier  sera  le  son  direct,  et  le  second  le  son  ré- 
fléchi ; ils  auront  l’un  et  l’autre  la  même  intensité,  et 
se  propageront  avec  la  même  vitesse  a ; et  comme, 
d’après  le  seus  de  la  propagation,  l’un  répondra  à v'  et 
l’autre  à — v)t  on  voit  qu’il  y aura , pour  tous  les  deux, 
le  même  rapport  entre  la  vitesse  propre  du  point  M 
et  la  dilatation  positive  ou  négative  dont  elle  sera  ac- 
compagnée. On  trouvera  les  mêmes  résultats  en  sup- 
posant que  le  point  B soit  entièrement  libre , auquel 
cas  on  devra  avoir  constamment  s = o pour  x = e. 

Ces  lois  de  la  propagation  et  de  la  réflexion  du  son 
dans  une  barre  solide , ont  également  lieu  dans  le  cas 
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de  l’air  contenu  dans  un  canal  cylindrique  ou  prisma- 
tique, très  étroit;  celles  des  vibrations  longitudi- 
nales d'une  verge  élastique , qu’on  a exposées  dans  le 
u°  49^»  conviennent  aussi  aux  vibrations  de  l’air  ren- 
fermé dans  un  tuyau  d’une  longueur  donnée,  ouvert 
ou  fermé  à ses  extrémités,  c’est-à-dire,  aux  sons  des 
flûtes , en  faisant  abstraction,  toutefois,  des  modifi- 
cations qui  sont  dues  à l’emboucliure  (*). 

§ III.  Choc  longitudinal  des  verges  élastiques. 

499'  Les  formules  du  n“  495  s’appliquent  au  choc 
de  deux  ou  plusieurs  verges  élastiques,  formées 
d’une  même  matière,  ayant  la  même  section  nor- 
male, et  dont  les  filets  moyens  se  meuvent  sur  une 
même  ligne  droite.  Pour  cela,  pendant  toute  la  du- 
rée du  contact  de  ces  corps , on  les  considérera 
pomme  une  seule  verge  élastique,  cylindrique  ou 
prismatique , dont  l’état , variable  d’un  instant  à 
l’autre,  sera  déterminé  par  ces  formules  dans  (ou te 
sa  longueur,  excepté  dans  une  étendue  de  gran- 
deur insensible,  de  part  et  d’autre  des  points  de 
jonction. 

En  effet , considérons  seulement  deux  verges  élas- 
tiques dont  AE  et  FB  ( fig.  26  ) soient  les  filets 
moyens.  Lorsqu’en  se  rapprochant  à raison  de  la 


(¥j  Voyez,  sur  ce  point , mon  Mémoire  sur  le  Mouvement 
de s fluides  élastiques  dans  les  tuyaux  cylindriques  et  sur  la 
Théorie  des  instrument  à vent,  qui  fait  partie  du  tomé  II  des 
Mémoires  de  l’ Académie  des  Sciences. 
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différence  de  leurs  vitesses,  la  distance  EF  de  leurs 
extrémités  E et  F sera  devenue  insensible,  et  ne  sur- 
passera plus  le  rayon  d’activité  des  forces  molécu- 
laires, les  molécules  extrêmes  de  l’une  des  deux 
verges  commenceront  à agir  sur  celles  de  l’autre , et 
réciproquement  ; cette  -action  mutuelle  subsistera,  en 
variant  d’intensité,  tant  que  la  distance  EF  sera 
moindre  que  le  rayon  d’activité  ; la  force  totale 
pourra  être  répulsive  ou  attractive;  et  c’est  réelle- 
ment dans  cette  action  à distance  insensible  , des 
points  extrêmes  des  deux  corps  , que  consiste  le  phé- 
nomène du  choc.  Or,  la  loi  de  l’action  moléculaire  en 
fonction  de  la  distance  nous  étant  inconnue  , on 
ne  pourra  pas  déterminer  la  valeur  de  EF  en  fonc- 
tion du  temps,  non  plus  que  les  variations  de  vitesse 
que  les  points  extrêmes  des  deux  verges  éprouveront 
en  vertu  de  cette  force;  en  sorte  que  si  e et  y sont 
des  points  de  AE  et  FB,  situés  à des  distances  de  E 
et  F,  insensibles  et  moindres  que  le  rayon  d’activité 
moléculaire,  les  vitesses  des  points  matériels  apparte- 
nant aux  tranches  qui  ont  eE  et  ¥/  pour  épaisseurs  , 
seront  inconnues  pendant  toute  la  durée  du  choc. 
Mais  au-delà  de  e et  y,  et  dans  toute  l’étendue  de  Ae 
et  yB,  l’équation  (i)  du  n°  494  aura  . lieu,  et  l’état 
de  ces  deux  parties  de  la  verge  totale  se  déterminera , 
à un  instant  quelconque,  au  moyen  de  l’intégrale  de 
cette  équation , suivant  l’hypothèse  que  l’on  fera  sur 
les  deux  bouts  A et  B,  fixes  ou  mobiles,  c’est-à-dire, 
au  moyen  des  différentes  formules  du  n°  49^  » dans 
lesquelles  on  n’aura  plus  qu’à  mettre  des  valeurs  con- 
venables pour  les  fonctions  arbitraires  tpx  et  <p'x.  • 
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5oo.  Les  forces  moléculaires  variaut  très  rapide- 
ment avec  la  distance,  il  s’ensuit  que  les  vitesses  in- 
connues des  points  extrêmes  des  deux  verges  varie- 
ront de  même;  de  sorte  qu’à  un  instant  quelconque 
les  vitesses  des  points  E et  F pourront  différer  beau- 
coup de  celles  des  points  e et  f , quoique  les  distances 
eE  et  f F soient  insensibles.  Il  en  sera  de  même  à l’é- 
gard des' vitesses  des  points  e et  f,  comparées  l’une  à 
l’autre,  que  nous  déterminerons  d’après  leurs  valeurs 
initiales,  et  qui  seront  inégales  et  pourront  même 
avoir  des  signes  différens;  mais  on  démontrera, 
comme  dans  le  n°  488,  que  la  tension  T,  positive 
ou  négative,  devra  être  sensiblement  la  même  en  ces 
points  e et  f , sans  quoi  la  force  accélératrice  de  la 
masse  de  grandeur  insensible , comprise  entre  les 
sections  normales  en  ces  mêmes  points,  deviendrait 
extrêmement  grande  et  tomme  infinie. 

Avant  le  choc,  nous  supposerons  que  chacune* des 
deux  verges  a la  même  vitesse  dans  touté  son  éten- 
due; dans  cet  état,  la  tension  T sera  nulle  pour  tous 
les  points  des  deux  mobiles  : au  commencement  du 
choc,  c’est-à-dire,  lorsque  la  distance  EF  atteindra 
le  rayon  d’activité  moléculaire,  on  aura  donc  T = o 
aux  points  e et  f,  comme  dans  tous  les  autres.  La 
tension  , toujours  égale  pour  ces  deux  points  ex- 
trêmes, cessera  ensuite  d’être  nulle  : nous  en  déter- 
• minerons  la  valeur  ; et  l’on  verra  qu’elle  redeviendra 
zéro  après  un  certain  intervalle  de  temps.  Or,  si  à 
cette  époque  les  vitesses  des  points  e et  f permettent 
que  les  deux  verges  se  séparent,  c’est-à-dire , si  ces 
vitesses  sont  dirigées  en  sens  contraires,  ou  bien  , si 
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elles  sont  dirigées  dans  le  même  sens,  et  que  la  vi- 
tesse du  point  qui  va  devant  soit  la  plus  grande,  les 
deux  verges  se  sépareront  effectivement,  et  le  choc 
sera  terminé.  Mais  si,  à l’époque  dont  il  s’agit,  les  vi* 
tesses  de  e et  f ne  remplissent  pas  l’une  de  ces  deux 
conditions,  le  choc  recommencera,  pour  ainsi  dire  ; 
la  tension,  égale  aux  points  è et  f,  reparaîtra  ; puis 
elle  redeviendra  nulle  au  bout  d’un  nouvel  intervalle 
de  temps;  et  ainsi  de  suite,  de  manière  que  les  deux 
verges  ne  se  sépareront  pas,  et  vibreront  comme  une 
verge  unique,  dont  la  longueur  est  AB. 

Ainsi , la  condition  nécessaire  et  suffisante  pour 
que  le  choc  se  termine , et  que  l’une  des  deux  verges 
se  détache  de  l’autre,  est  le  concours  de  ces  deux 
circonstances:  i*.  il  est  nécessaire  que  la  tension 
soit  nulle  aux  points  e et  f , afin  que  les  deux  verges 
ne  s’appuient  pas  l’une  cobtre  l’autre ; a*,  il  faut, 
en  même  temps , que  les  vitesse  de  ces  deux  points 
soient  dirigées  en  sens  contraire,  ou  bien,  qu’elles 
soient  dirigées  dans  le  même  sens,  et  que  celle  du 
point  qui  va  devant  soit  la  plus  grande. 

Quant  aux  deux  bouts  A et  B , nous  supposerons 
successivement  qu’ils  sont  libres  tous  les  deux,  et 
qu’un  seul  est  libre  et  l’autre  fixe. 

5oi.  Désignons  par  c et  c'  les  longueurs  AE  et 
FB  des  deux  verges,  et  par  l la  distance  totale  AB; 
de  sorte  qu’en  négligeant  la  dislance  insensible  EF,  ' 
on  ait  c-f-c'  = Z pendant  toute  la  durée  du  choc. 
Soit  M un  point  quelconque  appartenant  à AE  ou 
FB;  immédiatement  avant  le  choc,  appelons  X la 
distance  du  point  M à un  point  fixe , pris  sur  la 
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droite  AB,  et  qui  sera  la  position  du  point  A à cet 
instant.  Au  bout  du  temps  t , compté  de  cette  épo- 
que, soit  x + u la  distance  du  même  point  M à 
ce  point  fixe  ; nous  aurons 


d*u  %d'u 

dt  * — a * 


a étant  une  constante  qui  représentera  la  vitesse  de 
la  propagation  du  son  dans  la  matière  dont  les  deux 
verges  sont  formées  (n°  497)* 

On  aura , en  même  temps , 


V 


du 

77  • 


pour  la  vitesse  v du  point  M,  et  pour  la  tension  T, 
positive  ou  négative , qui  aura  lieu  en  ce  même 
point  ; q désignant  une  constante  donnée.  La  dila- 
tation qui  accompagne  la  vitesse  v se  déduira  de  T , 

. • 
et  aura  - T pour  valeur. 

Ces  trois  équations  auront  lieu  pour  toutes  les  va- 
leurs de  x,  depuis  x as  o jusqu’à  x=l,  excepté 
Celles  qui  répondraient  à des  points  situés  entre  e 
et  f,  et  qui  différeraient,  conséquemment,  de  c d’une 
quantité  insensible  en  plus  ou  en  moins. 

5oa.  Pour  t — o,  on  aura  u — o dans  toute  la 
longueur  de  AB;  ainsi,  il  faudra  supprimer  le  terme 
dépendant  de  <px,  dans  les  formules  du  n°  495. 
Examinons  d’abord  le  cas  où  les  deux  bouts  A et  B 
sont  entièrement  libres. 

Soit  h la  vitesse  commune  à tous  les  points  de  AE, 
à l’instant  où  choc  commence,  laquelle  vitesse 
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sera  supposée  positive,  ou  dirigée  de  A vers  B.  Soit 
aussi  h'  la  vitesse  des  points  de  FB,  au  même  instant, 
qui  sera  positive  ou  négative,  selon  que  les  deux 
verges  iront  à la  suite  ou  à la  rencontre  l’une  de 
l’autre.  Ces  constantes  h et  h'  seront  données,  ef leur 
différence  h — h'  devra  être  une  quantité  positive  , 
afin  que  le  choc  ait  lieu.  Dans  l’expression  de  u re- 
lative au  troisième  cas  du  n°  4q5  , il  faudra  prendre 
pour  <p'x  une  fonction  qui  soit  égale  à h,  depuis 
x—o  jusqu’à  une  valeur  de  x un  tant  soit  peu 
moindre  que  c,  et  égale  à h',  depuis  une  valeur 
de  x un  tant  soit  peu  plus  grande  que  c , jusqu’à 
x=.lf  ou,  sensiblement,  x = c -f-  c'.  On  aura 
alors , sans  erreur  appréciable  , 

f tp’x'dx'  = hc  -J-  h' c', 

• fl<p'x'  cos  ^ dx'=  -L  (h  — h')  sin 


et,  à cause  de  <px'  = o , l’expression  de  u deviendra 


u=(hc+Kd)j+^(h-K)J. 


i . ire  inx  . irai 
j-%  sin  -yCOS—  sin  -y  ; 


la  somme  2 s’étendant  à toutes  les  valeurs  du  nombre 
entier  et  positif  i,  depuis  i = i jusqu’à  /=  oo  . 

On  aura  donc,  dans  ce  premier  cas. 


i /j  » i # iv  . i l • i&c  iwx  i iwat 

v=j(nc-+-n  c')+-(« — h jZ^sin  -y  cos -y  cos-y , 

_ 2<7 /,  • i • inc  . irx  . inat 

T= — A jZ-sm-r  sin-r-sin  — j-  ; 

' l l l l 7 


W 


et  si  l’on  appelle  m et  m les  masses^Jes  deux  verges 
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proportionnelles  à leurs  longueurs  c et  cf,  le  pre- 
mier terme  de  cette  valeur  de  v est  là  vitesse 


mh 


~m  + m'  *eur  centre  de  gravité.  Si  les  deux 

vitesses  h et  h’  sont  égales  et  de  même  signe,  on 
aura  constamment  v=h  et  T = o,'  et,  en  effet, 
les  deux  verges  vont  alors  à la  suite  l’une  de  l’autre, 
avec  une  vitesse  commune,  et  sans  se  comprimer. 

Les  séries  périodiques  et  convergentes  que  çes  for- 
mules renferment  sont  comprises  parmi  celles  dont 
on  sait  déterminer  les  sommes  exactement  Pour 
toutes  les  valeurs  données  de  x et  t,  ces  sommes  se 
déduiront,  sans  difficulté,  de  la  formule  connue 

■jô  = sin  0 — 7sin20+|sin30 — ^ si  n 40+ etc.,  (5) 

dans  laquelle  (0  est  une  variable  renfermée  entre  les 
limites  dfc  tf  exclusivement.  On  pourra  donc  calculer’ 
les  valeurs  exactes  de  la  vitesse  v et  de  la  tension  T, 
à chaque  instant  et  en  un  point  quelconque  de 
Ae  et  fB ; ce  qui  est  la  solution  complète  du  pro- 
blème. 

- ...  / 

Il  y a plusieurs  manières  de  parvenir  à-  la  -for- 
mule (3).  On  l’obtient,  par. exemple,  en  différentiant 
par  rapport  à x,  l'équation  (8)  du  n"  520,  après  y 
avoir  mis  x * pour  <px  ; ce  qui  donne 


* l*(fo  X' 


cos 


iirx'  ixdx'\  . iirx 

~r~r) 


sm 


équation  qui  a lieu  pour  les  valeurs  de  x moindres 
que  l,  et  dans  laquelle  la  somme  2 s’étend  à toutes 
les  valeurs  du  nombre  ^entier  »,  depuis  »=  i jusqu’à 


aa 
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i — oo  . En  effectuant  1 intégration  par  les  règles  Or- 
dinaires, on  a 


r: 


. inx  ixdx'  a/’  ■ 

JJ  * COS  —J-  . —J—  = COS  ITT  , 


on  aura  donc 

*X  cas  ir  . irx 

4 = — 2 — Sin  -j-  ; 
il  il  , ; 

résultat  qui  coïncide  avec  .l'équation  (3) , en  faisant 

fl 

l ~~  * 

5o3.  En  vertu  de  la  seconde  équation  (a),  la  va- 
leur de  T est  nulle , non-seulement  quand  t ==  o , 
mais  aussi  quand  t est  un  multiple  quelconque 

de-;  elle  l’est  aussi,  quel  que  soit  t , aux  deux 

a , . 

bouts  A et  B , qui  répondent  à x = o et  x = l. 

I 

Si  t est  zéro  ou  un  multiple  pair  de  - , 4 première 
équation  (a)  donne 

v =.j  (fe  + h'cT) 

+;(*—*)  ï 8,11  + s Î !,n  -LT~~ J ’ 

ou,  ce  qui  est  la  même  chose  , 

v=j(hc+  h'd)  ) 

HS— — J.) 

à cause  de  c + c'  = / et  coswr  = (—  i)1.  Or , on  peut 
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prendre  pour  ô dans  la  formule  (5)  ; et  il 


en  résulte 

»V  (f'  — x)  7r(c'—  je) . 

a -J— S'“-— ri  — YT~' 

* 

Si  l’on  a x <c,  c’est-à-dire,  si  le  point  M appartient 
à Ae,  on  pourra  aussi  prendre  pour  ô la  quantité 

, qui  sera  moindre  que  7 r;  on  aura  donc 

v (~  »)'  sjn  (c'  + x)  _ x (c  + x)  m 


2/ 


# ■ 

et  ces  valeurs  réduiront  l’équation  (4)  à v = h.  Si , 
au  contraire,  le  point  M appartient  à fB,  on  aura 
x > c et  2/  — c1  — x < l ; on  pourra  donc 
prendre 

g T (a/  — c’—  x)  _ 


à cause  de 

. tV(c  + x) 


sm 


. àr  (2  Z — C — x) 

= — sm  — 


z — — 2/  » 

la  formule  (3)  donnera 

• * ' » 

^ **  W -f-ac)  w (ii—  c’—  x)  . 

A • SI  U J 7 * 

il  l * 

4 p 

et , au  moyen  de  cette  valeur  et  de  celle  de 
2 — sin  — — , l’équation  (4)  .se  réduira  à 

v = h! . 

Les  vitesses  initiales  h et  h!  des  dëuxparties  Ae  et 
fB  de  la  verge  totale,  sont  donc  ainsi  vérifiées.  On 
voit,  de  plus,  quelles  ont  lieu  non-seulement  quand 

22.. 
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t = o , mais  aussi  toutes  les  fois  que  t est  un  'mul- 
tiple pair  de  ^ ; et  comme  à ces  époques  T est  zéro 

pour  la  verge  entière,  il  s’ensuit  que,  pour  toutes 
ces  valeurs  de  t , les  deux  parties  de  la  verge  se  trou- 
veront dans  le  même  état  qu’au  commencement  du 
choc. 

On  peut  remarquer  que  la  première  équation  (a) 
serait  en  défaut,  si  on  l’appliquait  à la  vitesse  initiale 
du  point  E ; car  si  l’on  y fait  t — o , et  qu’on  ait 
exactement  x — c,  il  en  résultera 


v = J (hc  -+-  k'c')  + l (k  - h')  2 (-=^‘ 
Or,  d’après  l’équation  (3) , on  a 

V ( — O1  • ère 

2 sin  -t  = — 


(—  i)‘  . iwc 

sin  -j. 


X C 

57’ 


ou  aurait  donc  v — h';  ce  qui  ne  serait  vrai  que  dans 
le  cas  de  h'  z=z  h,  où  l’état  de  la  partie  correspon- 
dante à eE  ne  peut  différer  de  celui  du.  reste  de  la 
verge.  Mais  nous  avons  dit  que,  dans  le  cas  général, 
cette  partie  et  celle  qui  répond  à Ff  ne  sont  pas  com- 
prises dans  les  équations  du  mouvement. 

Si  t est  un  multiple  impair  de  la  première  équa- 
tion (a)  donne  immédiatement 

i>s=j(hc- f-  h! c') 

Or,  en  comparant  cette  valeur  de  v à la  formule  (4), 
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on  voit  quelles  se  déduisent  l’une  de  l’autre  par  l’é- 
change des  lettres  h et  h',  c et  c';  d’où  l’on  conclut , 
sans  nouveau  calcul,  que  quand  t est  un  multiple 

impair  de  -,  les  points  qui  répondent  à une  valeur 

de  x moindre  que  </,  auront  la  vitesse  h',  et  ceux  qui 
répondent  à c , la- vitesse  h;  c’est-à-dire , que  si  6 
est  un  point  tel  que  l’on  ait  AG  = c'et  GB  = c,  et 
qu'on  prenne  g et  g'  à des  distances  insensibles  de 
part  et  d’autre  de  G,  la  vitesse  h aura  lieu  dans  la 
partie  A g,  et  la  vitesse  h dans  la  partie  g'  B. 

5o4-  U résulte  de  cette  discussion  que  si  l’on  a 
c=  c'j#la  partie  Ae  aura  la  vitesse  h'  au  bout  du 

temps  *=“>  et  la  partie  fü,  la  vitesse  h au  bout 

du  même  temps;  et  comme  à cet  instant  la  ten- 
sion. T est  partout  égale  à zéro,  et  que,  par  hy- 
pothèse , on  a h >•  h1,  il  s’ensuit  que  les  deux  verges 
se  sépareront  l’nne  de  l’autre  ( n°  5oo  ) ; en  sorte 

que,  dans  ce  cas,  la  durée  du  choc  aura  été  -, 

et  les  deux* mobiles,  parfaitement  élastiques  et  égaux 
en  masse,  auront  fait,  après  le  choc,  échange  de 
leurs  vitesses  avant  le  choc. 

» • 

Réciproquement,  si  les  longueurs  c et  c sont  dif- 
férentes, le  choc  ne  finira  pas,  et  les  deux  verges 
élastiques  ne  pourront  pas  se  séparer;  car  les  épo- 
ques où  la  tension  est  nulle  coïncideront  toujours 
avec  celles  d’une  vitesse  commune  et  égale,  soit  à h, 
soit  à h',  pour  les  deux  extrémités  E et  F,  ou , plus 
exactement , pour  les  deux  points  e et  /■. 
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Mais  si  l’on  ac'>e,  auquel  cas  le  point  G appar- 
tiendra  à /B,  et  si  l’on  suppose  que  la  verge  élas- 
tique soit* coupée  en  ce  point,  de  sorte  que  la  partie 
FB  soit  elle-même  formée  de  deux  parties  FG  et  GB, 
•'qui  avaient  une  même  vitesse  h'  avant  le  choc,  la 

partie  GB  se  séparera  au  bout  du  temps  t — Eu 

effet,  à cet  instant,  la  tension  T sera  nulle,  et  les 
vitesses  h'  et  h des  points  g et  g"  permettront  la  dis- 
jonction des  parties  AG  et  GB.  Après  le  choc,  dont  la 

durée  aura  été  - , comme  dans  le  cas  de  c'  = c,  la 

partie  GB  se  mouvra  avec  la  vitesse  h , et  les  parties 
AE  et  FG,  avec  la  vitesse  commune  h'.  La  même 
chose  aurait  encore  lieu  si  les  trois  parties  AE , FG , 
GB,  étaient  elles -mêmes  coupées  et  divisées  en  d’au- 
tres portions  égales  ou  inégales,  pourvu  qu’avant  le 
choc  toutes  les  portions  de  AE  eussent  une  même  vi- 
tesse h , et  toutes  les  portions  de  FG  et  GB  une  vi- 
tesse commune  h1. 

Ainsi,  supposons,  par  exemple,  qu’une  verge  ho- 
mogène, prismatique  ou  cylindrique,  soit  coupée 
en  un  nombre  >z-j-  n!  de  parties  égales  ; e\  imprimons 
une  vitesse  h aux  n premières  parties,  avec  laquelle 
elles  viendront  choquer  la  série  des  autres  parties, 
qui  seront  en  repos  avant  cette  percussion.  Si  n sur- 
passe n',  aucune  partie  ne  se  séparera,  et  elles  seront 
toutes  transportées  dans  le  sens  du  choc,  en  oscillant 
suivant  cette  direction,  et  faisant  entendre  le  ton 
correspondant  k la  longueur  entière  de  la  verge  , 
•libre  par  ses  deux  bouts;  mais  si  l’on  a les 
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parties  antérieures,  au  nombre  de  n,  se  détacheront 
des  autres,  pour  se  mouvoir  avec  une  vitesse  com- 
mune et  égale  à h,  et  les  n'  autres  parties  demeure- 
ront en  repos  et  juxtaposées.  Ce  résultat,  étendu  par 
analogie  à une  série  de  sphères , comprend  le  phéno- 
mène dont  il  a été  question  dans  le  n°  363. 

. 5o5.  Considérons  maintenant  le  cas  où  le  point  A 
est  fixe.  Avant  le  choc , supposons  que  la  partie  AE 
soit  en  repos,  et  que  tous  les  points  de  la  partie  FB 
aient  une  vitesse  commune  et  négative,  que  nous 
représenterons  par  — k.  11  faudra  alors  faire  usage 
de  l’expression  de  u relative  au  second  cas  du  n°495  , 
dans  laquelle  on  fera  tp'x  = o depuis  x — o jusqu’à 
x = c,  et  <p'x  = — k depuis  x = c jusqu’à 
x = c -f-  c'  = /.  A cause  de  <px=z=  o,  pour  toutes  les 
valeûrs  de  x , il  en  résultera 

a 


d’où  Ton  tire  . •> 


4 k i (ai—  i)*c  . (21 — iWx  (21 — 1W ai 

v = — 2-- — cos- 7 sin 7 cos — , 

*■  21 — t 21  2/  2/ 

4 qk  • 1 (21 — l)xc (21— “l)a-JCo._(2l‘ — i)7rat 


(5) 


T= — — cos 
a-  a 2 1 — 1 


2/ 


2/ 


-S1BL- 


2/ 


formules  dans  lesquelles  les  séries  sont  du  genre  de 
celles  dont  on  sait  déterminer  les  sommes,  et  qui 
feront  connaître  exactement  la  vitesse  et  la  tension  , 
à chaque  instant,  en  un  point  donné  de  Ae  ou 
de  /B. 

On  emploiera , à cet  effet , la  formule  connue 


1 
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^ = cos  6 — g cos  30  -f-  g cos  50  4*  etc. , (6) 

qui  a lieu  pour  toutes  les  valeurs  de  0 comprises 
entre  ±-ï7T  exclusivement,  et  qui  se  déduit,  par 
exemple  , de  la  formule  (7)  du  n°  326 , en  la  dif- 
férentiant  après  y avoir  mis  x au  lieu  de  <px,  et  en 

y faisant  ensuite  ^ = 0. 

5o6.  En  vertu  de  la  seconde  équation  (5) , la  ten- 
sion T est  nulle  en  tous  les  points  des  deux  verges , 
lorsque  t est  zéro  ou  un  multiple  quelconque 

de  — . 

a 

7.1 

Si  t est  zéro  ou  un  multiple  pair  de  — , la  pre- 
mière équation  (5)  donne  • 

„ =_îi  fx  ■y£±i)+Si»';“'-'y  - ~-H. 

m L 1 • 2t  2/  _1 

ou,  ce  qui  est  la  même  chose. 


sr  L 2i  — « 


(—  «)‘  „„„  (2*  — 1 )*(X  —C) 


COS 


2/ 


_x(=lïcosQL- + c’> 


71 — I 


2 1 


(2*- 


-'K  _ 


(7) 


0‘. 


à cause  de  c -+•  c ' = l et  sm 

— 

Or,  d’après  l’état  initial  des  deux  verges,  cette  for- 
mule , en  tant  qu’elle  se  rapporte  a t =z  o , doit  se 
réduire  à = o pour  x < c , et  à v — — k pour 
X >•  c ; et  c’est  d’abord  ce  qu’il  s’agit  de  vérifier. 

Et»  prenant  -*2~ --  pour  0 dans  l’équation  (6), 
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il  en  résulte 

co, (»■•—>•■(*—/>  _ _ ' 

21->-  1 21  4 

Quand  on  a x < c , on  peut  aussi  prendre 
— pour  ô ; ce  qui  donne 

s <=HÏC0S ("—>»(*+,£)  = _ ' 

21 1 21  4 

et  ces  formules  réduisent,  effectivement,  l’équa- 
tion (7)  à p = o.  Quand  on  a x > c , on  aura  aussi 
2Z  — or  — c'<Z;  en  prenant  donc 


g — »-(aZ— ar  — c) 
2/  * 


et  observant  que 
cos 


(2t—  l)ir(l  + 0 ^(2l  — l)*  (2 1—  x — c') 


2l 


cos  ' 


la  formule  (6)  donnera 


21 1 21  4 


au  moyen  de  quoi  et  de  la  valeur  précédente  de 

2 t^cos  — ~ > l’équation  (7)  se  réduira  . 

à v s=3  — Æ,  comme  cela  doit  être. 

Lorsque  < est  un  multiple  impair  de  ^ , la  valeur 

de  v,  donnée  par  la  première  équation  (5),  est  égale 
et  de  signé  contraire  à celle  qui  a lieu  quand  t est 
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* ^ 

zéro  ou  un  multiple  pair  de  — ; il  s’ensuit  donc  qu’au 
bout  d’un  temps  égal  à —,  tous  les  points  de  Ae  ont 


des  vitesses  nulles,  et  tous  ceux  de  f?>,  des  vitesses 
positives  et  égales  à k;  et  comme  à cet  instant  la  ten- 
sion T est  partout  égale  à zéro , il  en  résulte  que  la 
verge  FB  se  détachera  de  la  verge  AE , et  sera  ré- 
fléchie avec  une  vitesse  égale  et  contraire  à celle 
qu’elle  avait  avant  le  choc. 

Ainsi , le  choc  de  la  verge  FB  contre  la  verge  AE, 
qui  s’appuie  en  A contre  un  obstacle  fixe , durera 

pendant  un  temps  égal  à et  sera  conforme  a ce 


qui  a été  dit,  dans  le  n°  36a,  sur  la  réflexion  d’un 
corps  parfaitement  élastique.  On  peut  aussi  remar- 
quer qu’au  milieu  du  choc,  c’est-à-dire,  au  bout 

d’un  temps  égal  à l-,  on  aura  v = o , d’après  la  pre- 
mière équation  (5),  pour  toutes  les  valeurs  de  x ; en 
sorte  qu’à  cet  instant  la  verge  choquante  FB  aura 
perdu  toute  sa  vitesse,  et  la  verge  AE  n’aura  aussi 
aucun  mouvement.  Au  même  instant,  on  aura,  en 
vertu  de  la  seconde  équation  (5) , 


cos 


(2t 


i)«r(x  — r) 

2/ 


+ 2 fciï cos («-'Ml+O 
1 21  — 1 2/ 


:]> 


d’où  l’on  conclura,  par  le  même  calcul  que  pour 
l’équation  ’ffî),  T = — ^ ou  T = o,  selon  qu’oa 
aura  *<eou  x > c.  Au  milieu  du  choc , la  ten>- 
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sion  est  donc  nulle  pour  toute  letendue  de  la  verge 
choquante;  mais  la  verge  choquée  est  condensée  uni- 
formément; et  c’est  la  pression  qu’elle  exerce  dans  le 
sens  AE,  ou  de  dedans  en  dehors,  qui  fait  rebondir 
la  verge  choquante. 

§ IV.  Digression  sur  les  intégrales  des  équations  aux 
différences  partielles. 

5oj.  Si  l’on  excepte  un  petit  nombre  d’équations 
aux  différences  partielles,  celles  d’uu  ordre  supé- 
rieur au  premier  ne  sont  point  intégrables  sous 
forme  finie,  lors  qiême  qu’il  s’agit  d’équations  li- 
néaires*-Pour  résoudre  les  problèmes  qui  conduisent 
à ces  équations,  on  est  do.nc  obligé,  le  plus  souvent , 
de  recourir  à leurs  intégrales  en  séries  ; et  il  faut  alors 
qu’on  soit  certain , dans  chaque  cas , que  la  série 
dont  on  fait  usage  a toute  la  généralité  que  com- 
porte l’équation  donnée  aux  différences  partielles, 
et  qu’elle  renferme  des  fonctions  arbitraires  en  nom- 
bre suffisant  pour  exprimer  l’intégrale  complète  de 
cette  équation.  Or,  il  n’y  a pas  de  règle  générale  à 
ce  sujet  : ce  nombre  peut  être  moindre  que  celui 
qui  marqué  l’ordre  de  l’équation  donnée , ou  des 
différences  partielles  les  plus  élevées  qu’elle  ren- 
ferme; il- change  avec  la  quantité  suivant  les  puis- 
sances de  laquelle  la  série  est  ordonnée  ; et  il  peut 
même  arriver  que  toutes  les  fonctions  arbitraires 
disparaissent , et  que  la  série  ne  contienne  plus 
qu’un  nombre  infini  de  constantes  arbitraires,  sans 
qu’elle  cesse,  néanmoins,  d’exprimer  l’intégrale  oom- 
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plète.  Ce  sont  ces  diverses  circonstances  que  nous 
ailops  examiner,  d’abord  en  général,  et  ensuite  plus 
particulièrement,  en  ce  qui  concerne  les  équations 
linéaires  auxquelles  on  est  conduit  dans  la  plupart 
des  problèmes  de  Mécanique  et  de  Physique. 

5o8.  Soit  u une  fonction  d’un  nombre  quelconque 
de  variables  indépendantes  t,  x , jr , z f etc.  Sup- 
posons que  cette  fonction  doive  satisfaire  à une  équa- 
tion donnée  aux  différences  partielles , que  nous  re- 
présenterons par  L = o.  Quelle  que  soit  la  valeur 
de  u , on  peut  toujours  la  concevoir  développée  en 
série  ordonnée  suivant  les  puissances  de  l’une  de% va- 
riables t , x,  jr,  z , etc.,  ou  , plus  généralement , d’une 
autre  quantité  6 dépendante  d’une  ou  plusieurs  de 
ces  variables.  Soit  donc 

‘ i'  . 

u = PO*  + QÔC  + RÔV  -f-  etc.  ; (a) 

a,  ë,  y , etc. , P,  Q , R , etc. , étant  des  exposans 
et  des  çoefficiens  indéterminés.  Si  je  substitue  cette 
valeur  de  u dans  l’équation  L = o , que  je  déve- 
loppe ensuite  L suivant  les  puissances  de  fl,  et  que 
j’égale  séparément  à zéro  les  coefficiens  de  tous  les 
termes  de  ce  développement,  j’aurai  une  série  d’é- 
quations, dont  chacune  renfermera  une  variable  in- 
dépendante de  moins  que  L = o ; et  si  je  parviens 
à obtenir  les  valeurs  les  plus  générales  de  a , ë , 
y,  etc. , P , Q , R , etc. , qui  satisfassent  à cette 
suite  d’équations,  la  série  (a)  sera  aussi  la  valeur 
la  plus  générale  de  u qui  satisfera  à l’équation 
L = o.  Selon  la  quantité  fl  qu’on  choisira,  on  aura 
ainsi  différentes  expressions  de  u en  série,  qui  se- 
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ront  toutes,  sous  des  formes  équivalentes,  l’inté- 
grale complète  de  L = o ; en  sorte  que  si  cette  in- 
tégrale peut  aussi  s’exprimer  sous  forme  finie,  chacune 
de  ces  séries  en  sera  un  développement  différent , 
et  pourra  toujours  s’en  déduire.  Toutefois,  lors- 
qu’on sera  parvenu , d’après  les  autres  conditions 
du  problème  qui  aura  conduit  à l’équation  L = o, 
à déterminer  toutes  les  quantités  arbitraires  que  con- 
tiendra la  série  (a),  il  faudra  qu’elle  soit  conver- 
gente pour  qu’on  en  puisse  faire  usage  ; et  si  elle 
devient  divergente  pour  des  valeurs  de  0 , on  de- 
vra changer  cette  quantité , et  remplacer  la  série  (a) 
par  une  autre , ordonnée  suivant  les  puissances  d’une 
variable  différente. 

Cela  posé,  en  prenant  pour  L = o,  des  équations 
linéaires  de  différens  ordres,  on  verra  que  les  coef- 
ficiens  P,  Q,  R,  etc.,  déterminés  de  la  manière  la 
plus  générale , peuvent  néanmoins  renfermer  des 
nombres  inégaux  de  fonctions  arbitraires , selon  que 
la  série  (a)  sera  ordonnée  suivant  les  puissances  de 
telle  ou  telle  variable  0;  et  l’on  verra  même,  comme 
nous  l’avonâ  dit  plus  haut , qu’il  pourra  arriver  que 
toutes  les  fonctions  arbitraires  disparaissent  de  cette 
série,  qui  ne  renfermera  plus  alors  que  des  cons- 
tantes arbitraires  en  nombre  infini , et  qui  n’en  sera 
pas  moins  l’intégrale  complète  de  l’équation  L = o. 
Le  caractère  distinctif  de  cette  forme  singulière  de 
l’intégrale  complète,  sans  aucune  fonction  arbitraire,  . 
d’une  équation  linéaire  aux  différences  partielles , 
consiste  en  ce  que  tous  les  termes  de  la  série  qui 
la  représente  se  déterminent  indépendamment  les 
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uns  des  autres , et  satisfont  séparément  à l'équation 
donnée,  de  manière  que  la  valeur  générale  de  u 
est  la  somme  d’un  nombre  infini  de  valeurs  parti- 
culières de  cette  fonction. 

5ot).  Soit,  pour  exemple,  l’équation  très  sim- 
ple, .linéaire  et  aux  différences  partielles  du  second 
ordre, 


du  d‘u 

dt  **  dx * * 


(b) 


dans  laquelle  a est  une  constante  donnée.  Si  l’on 
développe  la  valeur  de  u suivant  les  puissances  de  t , 
on  trouve  pour  la  série  la  plus  générale  qui  satis- 
fasse à cette  équation 


U =r 


tpx  + al 


d*<px 
dx * 


a'i%  dtyx 
i .2  dx* 


a3*3  d6<px 
1.2.3  dx6 


+ etc. ; 


(0 


q>x  étant  une  fonction  arbitraire.  Sous  cette  forme, 
l'intégrale  complète  de  l’équation  (b)  ne  comporte 
donc  qu’une  seule  fonction  arbitraire,  laquelle  re- 
présente la  valeur  de  u qui  répond  à £ = o.  Mais 
si  l’on  développe  la  valeur  générale  de  u suivant 
les  puissances  de  x,  on  trouve 


u 


= 4*  ■+■ 


.r5  d^t  x * 

l . 2 adl.  l .2.3.4  a%dt%  ' * 

x3  dirl  ( x*  d^t  , 

iTÏ73  7di~T~  1.2.3.475  ~^+etc'> 


}(d) 


et  'irt  étant  deux  fonctions  arbitraires,  qui. expri- 
ment les  valeurs  de  u et  ^ , relatives  à x=o.  Par 

aX 

conséquent.,  sous  cetle  autre  forme,  l’intégrale  com- 
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plète  de  l’équation  (b)  renferme  deux  fonctions  arbi- 
traires. 

Ces  deux  séries  s’obtiennent  par  la  méthode  des 
coefliciens  et  des  exposans  indéterminés,  en  faisant 
successivement  6=s<  et  6 = x dans  la  série  (fl).  On 
les  déduit  aussi  du  théorème  de  Taylor;  car  on  a , 
d’après  ce  théorème , 

«=U+(«  — a)  U'  4-  etc.  , 

en  désignant  par  a,  une  valeur  particulière  de  t,  et 
supposant 

„ it  du tt/  Ht — tj»  — — Uw  etc 

u»  dt—V’  dF  U ’ dt*  ~ u » etc'> 

pour  cette  valeur  t — a.  Or,  l’équation  (b)  et  ses  dif- 
férentielles successives  par  rapport,  à t donnent 


U'  = a 


d'\J 

dx1 


• d‘  U'  ,(i‘ U * 

d’W  , d‘V 

17  = a.1ï  = “ 2?  • ■ 

etc. 

La  quantité  U restera  donc  seule  arbitraire , et  l’on 
aura 

tt==U  + a(t  - .)£  4-  + etc.  ; 

ce  qui  coïncide  avec  la  série  (c),  quand  on  prend 
zéro  pour  la  constante  a,  c’est-à-dire,  quand  on 
développe  suivant  les  puissances  de  t,  et  que  l’on 
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fait  U = <px.  On  obtiendra  semblablement  la  sé- 
rie ( d ). 

Ces  deux  séries  (c)  et  (d)  peuvent,  au  reste,  se 
transformer  l’une  dans  l’autre.  En  effet,  développons 
<px  suivant  les  puissances  de  x , et  soit 


_ Cx’  Dx3 
çx=A-}-Bx-f-  7-r  + 


Ex< 


Fx5 


-f  etc.. 


1.2  1.2.3  1.2. 3*4  ~ *.2. 3. 4. 5 

où  l’on  désigne  par  A,  B,  C,  D,  E,  F,  etc.,  des  cons- 
tantes arbitraires;  nous  aurons 


^=c+d*+5ï 

d^x 


, Fx3  , 

^r^3  + elc-’ 


dx * 

^ = E+F.r +etc. , 
etc.; 

au  moyen  de  quoi  la  série  (c)  deviendra 

u = A + C at  -f-  y~-  -f-  etc. 

-f-  + T)at  + y~ — b-  etc.  ).r 

•4*  (C  -j-  E at  -{-  etc.)  ^ 

+ (ü  F at  -f-  etc.)  --5, 

-f-  etc. 

Or,  si  l’on  fait 

A -f-  C at  -f-  + etc.  = 4* , 


F /2*/a 

B + Daf  -f-  — - -f-  etc. 


1.2 


4<  et  'Fï  seront  deux  fonctions  arbitraires  et  indé- 
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C + E ai  + etc.  = ^ , 

adt  7 

D -f-  F at  + etc.  — ~ , 

adt 

etc.  ; 

et  la  valeur  précédente  de  u coïncidera  avec  la  sé- 
rie (d).  On  transformera  semblablement  cette  série  (d) 
dans  la  série 

5io.  Maintenant,  désignons,  à l’ordinaire,  pare 
la  base  des  logarithmes  népériens,  et  prenons  ô=e*. 
La  série  (a)  deviendra 

u = I*c“r  H-  Qefx  -f-  Re>x  + etc.  ; 

les  coefficiens  P,  Q,  R,  etc.,  seront  des  fondions 
de  t,  et  les  exposans  a,  £,  y , etc.,  des  quantités 
constantes.  On  aura  donc 


d“  _ ,dQ  Jx  , 

~ dte  +7/e  + Â«^  + etc., 


dt 


d‘u 


dt 


dt 


-j-=  *>Pe«  + ff*QeCx  + >*Rdx  + etc. 

En  substituant  ces  valeurs  dans  l’équation  (A),  et 
égalant  ensuite  les  coefficiens  des  termes  semblables 
dans  les  deux  membres,  on  en  conclut 

— = act'  P,  -^  = ae*Q,  ^ = rt>*R,  etc.; 

par  conséquent,  les  exposans  a,  €,y,  etc.,  resteront 


2. 


23 
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arbitraires , ét  l’on  Aura 

P = Aeaa'\,  Q = Beaf\  R—Ce'>*',  etc., 

en  désignant  aussi  par  A,  B,  C,  etc. ,‘des  constantes 
arbitraires.  Donc  il  en  résultera 

u = Ae^e"  + BeafVr  4 Ce^V*  4 etc. , (e) 

pour  l’intégrale  complète  de  l’équation  (b),  ordonnée 
suivant  les  puissances  de  l’exponentSlle  e*;  série  qui 
est  aussi  le 'développement  de  cette  intégrale,  or- 
donnée gùivant  les  puissances  de  e‘.  Or,  on  voit  que 
cette  série  ( e ) ne  contient  explicitement  aucune 
fonction  arbitraire  ; qu’elle  renferme  seulement  deux 
séries  infinies  À,  B,  C,‘  etc.,  a,  £,  y,  etc. , de  cons- 
tantes arbitraires  ; et  que  chacun  de  ses  termes  satis- 
fait  isolément  à l’équation  (b). 

En  développant  cette  expression  de'  « suivant  les 

puissances  de  t,  on  a 

> * . 

« = Ae“  4 Bec*  4 Ce>*  4 etc. 

4 (Aa*e‘r  4 BC*ec*  4 Cy*eyx  4 etc.)  at 

4 (A^e**  + B£4ec*  + C y*eyx  4 etc.)  — . 
4 etc. j 

et  si  l’on  fait 

Ae*x  4 BeCx  4 Ceyx  4 etc.  = <px, 

<px  sera  une  fonction  arbitraire,  on  aura 
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A<t*e~+BÇ'eC\+Cy'e>*  + etc.  = ^ , 

A **e**+B€*eCr  -+-  Cÿeyx  + etc.  = , 

etc. , 
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et  la  série  (e)  coïncidera  avec  la  série  (c\  On  fera 
de  même  coïncider  la  série  (e)  avec  la  série  ( d ),  en 
développant  la  première  suivant  les  puissances  de  x, 
pour  la  rendre,  comparable  à la  seconde. 

5 ii.  Chacune  des  deux  séries  (c)  et  (e)  peut  être 
exprimée  sous  forme  finie,  au  moyen  d’une  même 

m * »»  : • : v . ’ !*,'  *|l  , 

intégrale  définie. 

d’abord,  en  désignant  par  n un  nombre  entier  po- 
sitif,, on  a évidemment 


C e~“'et>tn  'deo  — o.  , 

J -T» 


Soit  aussi 


/>- 


du> 


*; 


en  désignant  par  g une  constante  positive,  et  mettant 
u\;g  et  \/gda>  à la  place  d,e  a et  da , les  limites 
de  cette  intégrale  ne  seront  pas  changées,  et  l’on 
aura 

/®  i- 

e~Sa’da> 


— CO 

'1  - 


doù  l’on  tire 


I /£’ 


f*  e— u>“da  ,-3  5-  •2n~,A, 

en  différentiant  n fois  de  suite  par  rapport  à g } et 

a3.. 
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faisant  ensuite  g = i . Au  moyen  de  ces  valeurs,  la 
formule  (c)  pourra  secrire  ainsi  : * * 

i /’*  f , dçx  . 4 m%al  dx$x 

!-TV  S'x+'w‘“  ir+TT  -S? 


. Qu'allai  d\x  , i6*4a’l’  d*$x  \ 

H — r-r1—  xrr  + — n -xr  + etc-  ) 


»'d m ; 


i.a.3  dkl  T i.a.3-4  ^ 

et,  d’après  le  théorème  de  Taylor,  elle  se  réduira  à 

u = jJ'  jer~ “’<p  (x  -f-  203  \/âi)  dct.  ( f ) 

Quelle  que  soit  la  constante  a,  on  ne  changera  pas 

/>» 

non  plus  les  limites  de  l’intégrale  / er^'dco,  en  y 

* 'J  —CO 

mettant  <w  — a \/at  au  lieu  de  ro  ; on  aura  donc 

/QO  __ 

g — m' ■+■  at  — *'»fdcù  = k 

d’où  l’on  tire 

e‘,at  — \ f dco. 

On  exprimera  de  même  les  autres  exponentielles  qui 
entrent  dans  la  série  ( e ),  laquelle  deviendra,  de  cette 
manière , 

* • «, 

u=  j J*  [Ae*  + + - 

Ce>  (x  ■+■  2“  V^a*)  -f-  etc.]  é~“'dto. 

Or,  si  nous  faisons,  comme  plus  haut, 

Ae“r  -f-  BeCr  -f-  Ce>x  -f-  etc.  = fx, 
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nous  aurons,  eu  même  temps, 

Ae*  (x  + *•  + 2m  t/  ai) 

-f-  Ce>  (* + *•  V'âi)  + etc. = ^(x  + ; 

ce  qui  fait  coïncider  la  valeqr  précédente  de  u avec 

la  formule  ( f ). 

Cette  équation ( f ) est , sous  forme  finie,  l’intégrale 
complète  de  l’équation  (b);  elle  ne  renferme,  comme 
on  voit,  qu’une  seule  fonction  arbitraire,  qui  se  dé- 
terminera immédiatement  d’après  la  valeur  de  u re- 
lative à < = o.  Toutefois,  cette  forme  de  l’intégrale 
complète  suppose  que  cette  valeur  de  u , qui  sera  celle 
de  <px,  croisse  avec  la  variable  dans  un  moindre 
rapport  que  ex\  et  que  le  produit  e—*'<px  s’évanouisse 
pour  x — ± oo  , sans  quoi  la  quantité  comprise  sous 
le  signe  f croîtrait  indéfiniment  avec  o,  pour  toutes 
les  valeurs  de  t différentes  de  zéro,  et  l’intégrale  dé- 
finie , dont  les  limites  sont  a>  = dh  oo , aurait  géné- 
ralement une  valeur  infinie,  ce  qui  est  inadfais- 
sible. 

Si  nous  faisons,  pour^un  moment,  * - 

**  _ v-  — ei'x 

dx  — <px,  dx>  — $ x 


V 


nous  déduirons  de  lequation  (f) , 

3T  = Y5) 

“J?= 

en  intégrant  par  partie,  et  supposant  que  le  produit 
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de  e~ •’  et  <p'  (x  -f-  2<m  \/at)  s’évanouisse  aux  deux  li- 
mites, on  a 

/ e^'Q'Xx  + la  V at)  — — = / e“"*  V'(x-f  2*  /)*/«  ; 

J — *>  y at  J —*> 

■« 

ce  qui  fait  "coïncider  la  valeur  de  ~ avec  celle  de 

rt  , et  satisfait,  par  conséquent,  à l’équation  (b). 

En  partant  de  la  série  (d),  on  parviendrait  à une 
intégrale  sous  forme  finie  de  cette  équation,  moins 
simple  que  la  formule  ( f ),  et  qui  contiendrait  deux 
fonctions  arbitraires.  ! 

5 12.  La  valeur  connue  de  la  quantité  k,  renfermée 
dans  les  formules  précédentes,  est  y/ir.  On  l’obtient, 
par  exemple,  en  employant  successivement  deux 
variables  différentes  sous  le  signe  f,  de  manière 
qu’on  ait  * . 

*=/_! k= /V-J-rfr;  . 

, v V 

d’où  l’on  conclut  « ‘ - 

✓vGO  w /»«  * , /«CO  /«» 

k*—!  e-x’dxj  er-y'djr—J  J er-x'-Y'dxdyy 

à cause  que  les  deux  variables  x et  y sont  indépen- 
dantes l’une  de  l’autre.  Si  donc  on  fait 

* "Y 

x*  — r*,  e~ x'~r  —3  , 
d’où  il  résultera 

/GO  /ICO 
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et  si  l’on  regarde  x , y , z,  comme  les  coordonnées 
courantes  d’une  surface,  k * sera  le  volume  terminé 
par  cette  surface  de  révolution , et  prolongé  indéfini- 
ment autour  de  son  axe  de  figure,  qui  sera  l’axe 
des  z.  Or,  on  obtiendra  la  valeur  de  ce  volume  en  le 
décomposant  en  un  nombre  infini  de  tranches  cylin- 
driques, dont  cette  droite  sera  l’axe  commun.  Le 
volume  de  l’une  de  ces  tranches  infiniment  minces, 
dont  les  surfaces  intérieure  et  extérieure  auront  r 
et  r-^dr  pour  rayons,  sera  égal  au  produit  de  sa 
base  27 rrdr,  multiplié  par  sa  hauteur  z ou  e~~  •*  ; 
le  volume  entier  s’en  déduira , évidemment , en  in- 
tégrant depuis  r — o jusqu’à  r = <x>  ; par  consé- 
quent, on  aura 

k*  = 2 TT  J e~r'rdr  = 7i , 

et  k — \J 7r  \ ce  qu’il  s’agissait  de  trouver. 

Je  ferai  remarquer  qu’en  prenant  <px  = cos  x,  et 
mettant  a*  au  lieu  de  at  dans  l’équation  (c),  on 
aura 

/ a6  . 

u = < i — a*  - 1 5 -f-  etc.  ) cos  x , 

\ 1 1.2  1.2.3  ' / 7 

pu , ce  qui  est  Ja  même  chose , * . 

u = e~  *’  cos  x. 

L’équation  ( f ) devient,  en  même  temps, 

I /,c° 

u= —p-  I e~"’ cos(ar -}■  2 aa))da-, 

y t J — 00 
mais  on  a évidemment 
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J'  er~ ■*  cos  icLudui—  2 J'  e~ »’  cos  ■astada», 

/» 

e~a'  sia  zctûidcû  = o ; 


d’où  l’on  conclut 

2 COS  3?  , . 

u = — — / e~“  cos  ictoèddù 

V*  J ° 


et  en  égalant  cette  valeur  de  a à l’une  des  précédentes, 
on  a 


e~‘m'  cos  2acû  deo  — 


On  peut  donner  une  valeur  imaginaire  à la  cons- 
tante a dans  cette  équation  ; et  si  l’on  y met  «V — i au 
lieu  de  a , on  aura 


•*  -f-  e- 2")  efej  = 


\ f7t  e*’. 


On  a souvent  occasion  d’employer  ces  formules , 
qui  se  présentaient  ici  naturellement,  et  que  l’on  ob- 
tient aussi  par  d’autres  moyens. 

5 f 3.  Les  équations  aux  différences  partielles  aux- 
quelles on  est  conduit , dans  la  plupart  des  problèmes 
de  Mécanique  ou  de  Physique,  sont  linéaires  à l’é- 
gard d’une  inconnue  «,  du  premier  ou  du  second 
ordre  par  rapport  au  temps,  et  généralement  à 
quatre  variables  indépendantes,  dont  u est  fonction, 
savoir,  le  temps,  que  nous  représenterons  par  t , et 
les  trois  coordonnées  d’un  point  quelconque  du  sys- 
tème dont  on  s’occupe , que  nous  désignerons  par  x, 
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j,  z.  Si  l’on  excepte  leur  dernier  terme,  indépendant 
de  u et  qu’on  peut  toujours  faire  disparaître,  elles  ne 
contiennent  pas  cette  variable  t explicitement , c’est- 
à-dire  , que  dans  ces  équations  les  coefficiens  ne  sont 
fonctions  que  de  x , jr,  z.  Or , L = o étant  une  de  ces 
équations  sans  dernier  terme , si  l’on  prend  0 — e*,  la 
série  ( a ) deviendra 

u = Pe*f  -+-  Qe*  -f-  Re>2  -(-  etc.  ; (g) 


et  si  l'on  substitue,  dans  L,  cette  série  (g)  au  lieu 
d eu,  il  est  aisé  de  voir  qu’il  en  résultera 


L = (Ma*  -f-  Na  4-  0)  e“  + (M'É*  + N'É  + 0')  e& 
-j-  (M"y  4-  N"7  H-  0")  eyt-f-  etc.  ; 

m 

M,  N,  0,  étant  des  quantités  qui  ne  contiennent 
que  l’inconnue  P,  d’où  se  déduiront  M',  N',  0',  en  y 
mettant  Q au  lieu  de  P,  puis  M",  N",  0",  par  la  subs- 
titution de  R à la  place  de  Q,  et  ainsi  de  suite. 
Toutes  les  quantités  M,  M',  M",  etc.,  seront  nulles , 
lorsque  l’équation  L — o ne  sera  que  du  premier 
ordre,  par  rapport  à t.  Dans  tous  les  cas,  cette  équa- 
tion donnée  L = o se  décomposera  en  celles-ci  : 

Ma*  -f-  Na  -f-  0 = o , 

M'é>+  N'6 -f-  0'  = o. 

M'y  4-  N">4-  0"=  o , 
etc. 


(*) 


Par  conséquent,  les  exposans  a,  ë,  y,  etc.,  seront 
des  constantes  arbitraires;  les  coefficiens  P,  Q, 
R,  etc.,  se  détermineront  indépendamment  l’un  de 
l’autre,  au  moyen  de  ces  équations  (h),  qui  sont 
toutes  semblables  ; et  tous  les  termes  de  la  série  (g)  r 
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c’est-à-dire,  de  l’intégrale  complète  de  l’équation 
L = o , ordonnée  suivant  les  puissances  de  l’expo- 
nentieUe  e‘,  seront  des  intégrales  particulières  de» 
cette  même  équation. 

Les  équations  ( h ) seront  linéaires  , comme  L = o , 
par  rapport  à l’inconnue  que  chacune  d’elles  ren- 
fermera. Si  L ne  contient  qu’une  seule  des  trois 
coordonnées  x,  y , z,  elles  seront  simplement  des 
équations  différentielles  ; et  alors  la  série  ( g ) ne  ren- 
fermera que  des  constàntes^arbitraires , savoir,  a,  & , 
y,  etc.,  et  les  constantes  qui  seront  introduites  par 
l’intégration  des  équations  (A).  Quand  elles  seront  aux 
différences  partielles , on  pourra  souvent  les  traiter 
comme  l’équation  L=o,  et  exprimer  leurs  intégrales 
complètes  en  séries  d’intégrales  particulières. 

5i4-  On  peut  donner  une  autre  forme  à la  sé- 
rie (g),  en  y changeant  les  exponentielles  en  sinus  et 
cosinus.  Soient,  en  effet.  A,  p,  v,  etc.,  d’autres 
constantes  arbitraires,  et  p,  q,  r,  etc.,  p'f  q',  r1,  etc., 
d’autres  inconnues.  Si  l’on  met  dans  cette  série 
rfc  x \/ — i,  d=  f i \/ — i,  ±c\/ — i,  etc.  -,  au  lieu  de 
a,  £,  y,  etc.  ; qu’on  y remplace  P,  Q,  R,  etc.,  par 

ipdbîp'  >/-i,  V/-.,  irrfcfr'  \A- G etc-î 

et  que  l’on  prenne  ensuite  la  somme  des  valeurs  de  u 

qui  répondront  aux  deux  signes  de  V* — i , on 
aura 

u = p cos  M -f-  q cos  pt  + r cos  vt  -f-  etc.  î / . v 
-J-  p'  sin  M q'  sin  pt  - f-  / sin  vt  etc.  > 

Pour  la  généralité  (le  l’intégrale  de  L = o , expri- 
mée indifféremment  par  cette  dernière  formule  ou 
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par  la  série  (g) , il  faudra  que  les  constantes  A , fi. , 
v,  etc.,  aussi  bien  que  a,  Ç,  y,  etc.,  soient  réelles  on 
imaginaires;  mais  il  y a des  problèmes  dans  lesquels 
les  valeurs  déterminées  de  A,  /j.  , v,  etc.,  seront 
toutes  réelles,  et  d’autres  dans  lesquels  aucune  des 
valeurs  de  a,  €,  y , etc.,  ne  sera  imaginaire.  Dans  le 
premier  cas,  il  conviendra  d’employer  la  formule  (£), 
et  dans  le  second,  la  formule  (g);  et  lors  même  que 
l’équation  L = o sera  intégrable  sous  forme  finie  , il 
arrivera  souvent , dans  des  problèmes  de  Mécanique 
ou  de  Physique,  que  l’expression  de  son  intégrale, 
au  moyen  de  l’une  pu  l’autre  de  ces  deux  séries , 
sera  plus  propre  que  l’intégrale  sous  forme  finie,  à 
- faire  découvrir  toutes  les  circonstances  du  phéno- 
mène dont  on  s’occupera.  Les  questions  relatives  aux 
petites  oscillations  des  points  d’un  corps  élastique  ou 
d’un  fluide , qu’on  a un  peu  écartés  de  leur  état  d’é- 
quilibre, sont  celles  où  il  conviendra  d’employer  les 
expressions  des  inconnues  sous  la  forme  de  la  série  (£). 

Lorsque  les  valeurs  générales  de  P,  Q,  R,  etc.,  et, 
par  suite,  celles  de  p,  q,  r,  etc.,  p' , q',  r',  etc.,  ne 
renfermeront  que  des  constantes  arbitraires,  la  for- 
mule (£)  s’écrira  plus  brièvement  de  cette  manière  : 

u = 2p  cos  A t -f-  2p'  sin  AJ  ; 

les  caractéristiques  2 indiquant  des  sommes  qui  s’é- 
tendent à toutes  les  valeurs  possibles,  réelles  ou  ima- 
ginaires de  A et  des  autres  constantes  arbitraires,  con- 
tenues dans  p et  p'.  On  pourra,  si  l’on  veut,  faire 
croître  ces  valeurs  par  degrés  infiniment  petits , et 
remplacer  les  sommes  2 par  des  intégrales;  mais 
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cette  autre  forme  équivalente  de  l’expression  de  u 

n’a  aucun  avantage  ; et  il  vaut  mieux  conserver  la 

précédente. 

5i5.  Indépendamment  des  équations  aux  diffé- 
rences partielles  qui  conviennent  à tous  les  points 
du  système,  il  y a toujours,  dans  les  divers  pro- 
blèmes de  Physique  ou  de  Mécanique , d’autres 
équations  qui  n’ont  lien  que  pour  les  points  ex- 
trêmes; telles  sont,  par  exemple,  dans  le  problème 
des  vibrations  longitudinales  d’une  verge  élastique , 
les  équations  relatives  à la  fixité  ou  à l’entière  li- 
berté des  deux  bouts  de  cette,  verge.  Ces  équations 
particulières  serviront,  dans  chaque  cas,  à déter- 
miner les  valeurs  d’une  partie  des  quantités  arbi- 
traires que  renfermera  la  série  (g)  ou  la  série  (i); 
quant  à celles  de  ces  quantités  qui  resteront  encore 
indéterminées  après  qu’on  aura  eu  égard  à toutes 
les  équations  de  ce  genre,  elles  dépendront  de  l’é- 
tat initial  du  système.  Pour  en  obtenir  les  valeurs, 
j’ai  suivi,  dans  un  grand  nombre  de  f>roblèmes 
différens , un  procédé  uniforme , que  je  crois  ap- 
plicable à tous  les  cas,  soit  que  la  question  ne  pré- 
sente qu’une  seule  inconnue  K,  et  ne  conduise  qu’à 
une  seule  équation  L = o , soit  qu’il  y ait  à déter- 
miner plusieurs  inconnues  dépendantes  d’un  égal 
nombre  d’équations  aux  différences  partielles , li- 
néaires et  simultanées.  Ce  procédé  général  a aussi 
l’avantage  de  fournir,  dans  chaque  exemple,  la  dé- 
monstration de  la  réalité  des  constantes  a,  C,  y,  etc., 
ou  des  constantes  A , p,  v , etc. , qui  dépendent  d’é» 
quations  transcendantes  quelquefois  très  compliquées. 
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et  dont  il  serait  souvent  difficile  de  déterminer  autre- 
ment la  nature  des  racines. 

L’exemple  que  nous  donnerons  de  l’application 
de  cette  méthode , dans  le  paragraphe  suivant , suf- 
fira pour  l’expliquer , et  pour  qu’on  puisse  l’em- 
ployer dans  d’autres  problèmes.  Au  moyen  de  cette 
méthode  , on  déterminera , sans  aucune  difficulté , 
les  vibrations  longitudinales  des  verges  élastiques, 
dans  les  trois  cas  du  n°  49^,  et  l’on  sera  conduit, 
d’une  manière  plus  directe,  aux  mêmes  formules 
que  dans  ce  numéro.  Pour  exemple  d’une  question 
dépendante  de  plusieurs  équations  aux  différences 
partielles,  j’indiquerai  le  choc  longitudinal  de  deux 
ou  plusieurs  verges  élastiques,  formées  de  matières 
différentes  ; question  qui  a été  résolue  dans  le  pa- 
ragraphe précédent,  pour  le  cas  particulier  de  l’ho- 
mogénéité, et  dont  je  supprime  ici  la  solution  gé- 
nérale, à cause  de  la  longueur  des  formules  qui 
s y rapportent. 

5i 6.  Supposons  que  le  temps  t soit  compté  à 

partir  de  l’origine  du  mouvement  ; et  soient 

; * 1 * ;•  m 

uz=J\x>Jr>  *)>  ÿ = F (*»  J>  a)» 

les  valeurs  de  l’inconnue  u et  de  son  coefficient  diffé- 
rentiel par  rapport  à t , qui  répondent  à t = o ; 
de  sorte  que  f{pc,  y,  z)  et  F (x,  y,  z)  soient  des  fonc- 
tions données  arbitrairement  pour  toutes  les  valeurs 
des  coordonnées  oc,  y,  z,  qui  répondent  aux  points 
d’un  système  dont  on  considère  les  vibrations.  Aprè/j 
qu’on  aura  déterminé  toutes  les  quantités  arbitraires 


i 
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que  renferme  la  série  (*) , d’après  l’état  initial  de 
ce  système , et  en  ayant  égard  aux  équations  parti- 
culières qui  peuvent  avoir  lieu  à ses  extrémités , il 
faudra  que  cette  série  et  son  coefficient  différentiel 
coïncident,  pour  r = o , avec  les  fonctions  j\x, y,  z) 
«t  F {ac , y,  z ) , dans  les  limites  du  système.  Ainsi , 
il  faudra  tju’on  ait 

/(*».' J>  z)  — P 4-  q 4-  r H-  etc. , } (k) 
y,  z)  — Ap'-f- vr' -f-  etc.;  j v 

.ce  qui  fournira  un  développement,  ou  une  trans- 
formation d’un  genre  particulier,  pour  chacune  des 
fonctions  quelconques  f{x , y,  z)  et  F (pc,  y,  z); 
transformation  qui  ne  sera  pas  identique , et  n’aura 
lieu  que. pour  des  valeurs  limitées  des  variables  x, 

y*  *•  _ 

Quoique  le  plus  souvent  on  ne  puisse  pas  dé- 
montrer directement  l’exactitude  de  ces  équations  (k), 
cependant  il  ne  peut  rester  aucun  doute  à cet  égard. 
En  effet,  d’après  les  considérations  précédentes,  la 
série  (i)  représente  certainement  l’intégrale  com- 
plète de  l’équation  L = o , c’est-à-dire , la  valeur 
la  plus,  générale  de  u qui  puisse!  satisfaire  à cette 
équation.  Par  hypothèse,  on  a déterminé  les  quan- 
tités arbitraires  que  cette  série  renferme , au  moyen 
des  autres  conditions  du  problème  qm  a conduit  à 
cette  équation  L = o ; si  ces  conditions  ne  sont  pas 
incompatibles , et  que  le  problème  soit  susceptible 
d’une  solution,  il  faut;donc  qu’après  cette  détermi- 
nation , la  série  ( i ) exprime  la  valeur  de  « à un 
instant  quelconque  et  en  un  point  quelconque  du 
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système;  par  conséquent,  en  faisant  f = o dans 
cette  série  et  dans  celle  qu’on  en  déduit  par  la  dif- 
férentiation relative  à t,  elles  devront  représenter 

les  valeurs  initiales  de  « et  c’est-à-dire,  les 

fonctions  f(x,  jr,  z)  et  F z),  quelles  quelles 

soient , mais  seulement  pour  les  valeurs  de  x , 
y,  z,  comprises  dans  les  limites  du  système  que 
l’on  considère. 

Dans  l’exemple  du  mouvement  longitudinal  d’une 
verge  élastique,  les  séries  (k)  représenteront,  pour 
toute  la  longueur  de  celte  verge,  et  dans  les  diffé- 
rentes hypothèses  relatives  à ses  extrémités,  les  deux 
fonctions  arbitraires  qu’on  a désignées  par  et  <p'x 
dans  le  n°  495;  et  ces  séries  coïncideront  avec  les 
expressions  de  <px  et  <p'x , dont  on  a fait  usage  dans 
ce  numéro , et  qu’on  avait  démontrées  auparavant. 

517.  La  conclusion  de  tont  ce  qui  précède  est  que, 
pour  exprimer  dans  un  problème  relatif  aux  petites 
vibrations  des  corps,  >et  dans  d’antres  questions  de 
Physique,  chaque  inconnue,  au  moyen  de  la  série  (g) 
ou  ( i ) , il  estî  nécessaire  d’avoir  démontré , préalable- 
ment ^que  cette  série  représente  la  valeur  la  plus  gé- 
nérale de  l'inconnue  qui  puisse  satisfaire  à l’équation 
aux  différences  partielles  dont  elle  dépend , et , en- 
suite, de  déterminer  toutes  les  quantités  arbitraires 
quei cette  série  renferme,  au  moyen  des  données  par- 
ticulières du  problème,  qui  répondent  aux  extré- 
mités du  système  et  à son  état  initial;  ou  bien  , il 
faut  connaître,  à priori , comme  dans  le  n°  495,  des 
expressions  en  série  de  là  valeur  initiale  et  arbitraire 
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de  chaque  inconnue,  dont  tous  les  termes,  multi- 
pliés par  des  sinus  ou  cosinus  d’arcs  proportionnels 
au  temps,  ou  par  des  exponentielles,  satisfassent  iso- 
lément à l’équation  donnée  aux  différences  partielles 
et  aux  autres  équations  relatives  aux  points  extrêmes 
du  système.  On  doit  regarder  comme  incomplète  une 
solution  dans  laquelle  on  n’a  pas  démontré,  à priori , 
• la  généralité  de  la  série  (g)  ou  (i)  dont  on  fait  usage, 

ou  dans  laquelle  on  ne  vérifie  pas,  à posteriori,  que 
cette  série  peut  représenter  la  valeur  initiale  de  cha- 
que inconnue , quelle  que  soit  cette  valeur,  dans  toute 
l’étendue  du  système , y compris  les  points  extrêmes. 
D’après  ce  qui  précède,  la  première  méthode  sera  tou- 
jours applicable;  la  seconde  ne  le  serait  que  dans  un 
très  petit  nombre  de  cas  particuliers. 

. § V.  Vibrations  transversales  d’une  verge 

élastique. 

5i8.  Les  verges  élastiques  sont  susceptibles  de 
quatre  sortes  de  vibrations,  auxquelles  répondent  des 
tons  différens,  et  qui  peuvent  coexister  dans  une 
même  verge,  droite  ou  courbe  dans  son  état  naturel. 
Ces  vibrations  sont  longitudinales,  transversales, 
normales,  tournantes  ou  produites  par  la  torsion. 
Les  vibrations  normales  consistent  en  des  dilatations 
et  condensations  alternatives  des  sections  de  la  verge, 
perpendiculaires  à sa  longueur  ; elles  n’ont  pas  encore 
été  déterminées  par  la  théorie.  Les  trois  autres  espèces 
de  vibrations  l’ont  été  ; et  l’analyse  m’a  fait  connaître, 
entre  les  tons  qui  leur  correspondent,  des  rapports 
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que  l'expérience  a confirmés,  ou  que  les  physiciens 
avaient  déjà  remarqués.  Telle  est,  par  exemple, 
l’observation  curieuse  que  l’on  doit  à Chladni , et 
suivant  laquelle  une  verge  encastrée  par  un  bout  et 
libre  par  l’autre,  rend  un  ton  plus  grave  d’une  quinte , 
lorsqu’on  la  fait  vibrer  par  torsion,  que  quand  elle 
vibre  longitudinalement  ; cela  revient  à dire  que  le 
ton  qu’elle  rend  dans  le  premier  cas  est  le  même  que 
celui  qu’elle  «ferait  entendre  dans  le  second,  si  sa 
longueur  était  augmentée  dans  le  rapport  de  3 à 2 ; 
or,  j’ai  trouvé  que  ce  rapport  devrait  être  celui  de 
y/io  à 2;  ce  qui  diffère  à peine  d’un  vingtième 
du  résultat  que  Chladni  a énoncé  en  nombre 
rond. 

Je  renverrai,  pour  les  développemens  de  cette 
partie  importante  de  la  Physique  mathématique;  au 
mémoire  sur  Y Équilibre  et  le  mouvement  dès  corps 
élastiques,  que  j’ai  déjà  cité  ( n°  3o6),  et  ou  je  me 
suis  aussi  occupé  des  vibrations  des  membranes  flexi- 
bles et  des  plaques  élastiques.  Il  suffira  , dans  ce 
Traité , d’avoir  considéré  les  cas  les  moins  compli- 
qués de  ce  genre  de  questiotfc,  qui  sont  ceux  des 
cordes  vibrantes  et  des  vibrations  longitudinales  des 
verges  élastiques , auxquels  nous  allons  encore  ajouter 
le  cas  des  vibrations  transversales. 

5 19.  Nous  supposerons,  comme  dans  le  cas  des 
vibrations  longitudinales  (n*495),  qu’il  s’agisse  d une 
verge  homogène,  et,  dans  son  état  naturel,  prisma- 
tique ou  cylindrique;  nous  supposerons,  de  plus, 
qu’elle  n’éprouve  aucune  torsion  Sur  elle-même  ; en 
sorte  que  tous  Jes  points  de  chaque  filet  longitudinal 
a.  ' 7.\ 
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ne  sortent  pas  d’un  mêrhe  plan  pendant  toute  la  du- 
rée du  mouvement. 

Soient  AMB  (fig.  37)  la  direction  rectiligne  du 
filet  moyen  dans  l’état  naturel  de  la  verge,  l sa  lon- 
gueur, et  x la  distance  AM  du  point  quelconque  M à 
l’extrémité  A.  Au  bout  du  temps  t,  supposons  que  M 
soit  transporté  en  M';  abaissons  de  M' la  perpendicu- 
laire M'P  sur  AB  ; et  faisons 

MP  = u,  M'P  = y* 

Si  ces  deux  variables  u et  y sont  supposées  constam- 
ment très  petites,  et  qu’on  néglige , en  conséquence, 
leurs  carrés  et  leurs  produits , leurs  valeurs  en  fonc- 
tions de  t et  x dépendront , comme  dans  le  cas  des 
cordes  vibrantes  (n°  483),  d’équations  linéaires  dans 
lesquelles  ces  inconnues  seront  séparées  ; les  mouve- 
mens  très  petits , dans  le  sens  longitudinal  et  dans  le 
sens  transversal , coexisteront  donc  sans  s’influencer 
mutuellement  ; et  comme  nous  avons  déterminé , 
d’une  manière  complète,  le  mouvement  longitudinal, 
nous  pourrons  maintenant  en  faire  abstraction.  Je 
ferai  donc  o , de  aorte  que  tous  les  points  du  filet 
moyen  oscilleront  sur  des  droites  perpendiculaires  à 
sa  direction  naturelle,  et  que  a:  et  jr  seront,,  à un 
instant  quelconque,  les  coordonnées  courantes  de  la 
courbe  plane  A'M'B',  formée  par  ce  filet.  Je  ferai 
aussi  abstraction  des  petits  mouvemens  de  dilatation 
ou  de  condensation  qui  pourront  avoir  lieu  dans 
chaque  section  de  la  verge , perpendiculaire  à sa 
longueur  ; le  mouvement  qu’il  s’agira  de  déterminer 
sera  alors  le  même  pour  tous  les  points  d’une  même 
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section;  et  il  su/lira  de  considérer  celui  du  point 
qui  appartient  au  filet  moyen. 

L’équation  de  ce  mouvement  transversal  se  dé- 
duira de  l’équation  (f)  du  n*  3ao,  en  y mettant 

Y — ou  simplement  — au  lieu  de  Y,  si 

l’on  suppose  qu’aucune  force  donnée  n’est  appli- 
quée aux  différens  points  de  la  verge.  Cette  équa- 
tion, sera  donc 


dy 

dt * 


‘■g- 

<£r> 


(0, 


= oî 

b%  étant  une  constante  positive,  qui  dépendra  de  la 
matière  de  la  verge , de  l’étendiie  et  de  là  figure  de 
la  section  normale.  , t 

Outre  cette  équation  ( i ),  commune  à tous  les  poi^s 
du  filet  moyen , il  y aura  des  équations  relatives  à 
ses  extrémités , qui  seront  les  mêmes  que  dans  le  pro- 
blème de  l’équilibre.  A cet  égard , il  pourra  se  pré- 
senter six  cas  différens  , selon  qu’à  chacun  des  deux 
bouts  la  verge  sera  encastrée,  ou  seulement  appuyée, 
ou  entièrement  libre.  Mais  comme  ces  six  cas  se  trai- 
teraient de  la  même  manière , nous  nous  bornerons  à 
en  considérer  un  seul  en  détail , et  nous  supposerons 
que  la  verge  soit  entièrement  libre  à ses  deux  bouts 
A et  B,  auxquels  ne  sera  d’ailleurs  appliquée  aucune 
force  particulière.  -, 

Cela  étant , pour  toutes  les  valeurs  de  t , nous  au- 
rons ( n°  3ao  ) 

d'y 


!.  •V. 
> > 


X = O 


«f  *r  • . «.  , , . 

dx>  = °'  — °>  oo 


à l’extrémité  A',  et 


24 .. 
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à l’extrémité  B'. 

A l’origine  du  mouvement,  la  courbe  du  filet 
moyen  et  les  vitesses  imprimées  à tous  ses  points  se- 
ront connues;- si  donc  on  compte  le  temps  t à partir 
de  cette  origine,  et  qu’on  représente  par  <px  et  ç'x 
des  fonctions  données  depuis  x = o jusqu’à  x = l , 
on  aura , à la  fois , 


1 — 0 » y — 9*  > = <p'x.  (4) 

Ces  fonctions  arbitraires  <px  et  <p'x  devront,  toute- 
fois , remplir  les  conditions  relatives  à x ss=  o et 
x ==ïl,  qui  seront  exprimées  par  les  équations  (a) 
ef  (5)  pour  la  fonction  <px,  et  par  leurs  différentielles 
relatives  à t pour  la  fonction  <f>'x. 

Ainsi,  la  question  que  nous  aurons  à résoudre  con- 
sistera à trouver  la  valeur  dey',  en  fonction  de  t et  x, 
qui  satisfait  aux  équations  (i),  (a),  (3),  (4),  dont  la 
première  est  la  seule  qui  ait  lieu  pour  toutes  les  va- 
leurs de  cçs  deux  variables.  Mais,  auparavant,  il  est 
bon  de  comparer , pour  une  même  verge  élastique , 
le  coefficient  b qui  entre  dans  l’équation  de  son  mou- 
vement transversal,  et  le  coefficient  a contenu  dans 
l’équation  de  son  mouvement  longitudinal. 

5ao.  En  désignant  par  g la  gravité,  par  p le  poids 
de  la  verge,  et  par  q la  tension  qu’il  faudrait  em- 
ployer pour  doubler  sa  longueur  l,  on  a (n°  4g4) 

a*  = gA 

P 
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Le  produit  de  la  densité  de  la  verge  et  de  l’aire  de  sa 

section  normale  sera  égal  à ; et  d’après  l’équa- 
tion (f)  du  n°  320,  d’où  l’on  a déduit  l’équation  (i) 
du  mouvement  transversal,  on  aura 


u , v , k,  k ayant  la  même  signification  que  dans  le 
n*  3i4,  et  la  constante  et  du  même  numéro  étant  la 
valeur  de  y,  rapportée  à l’unité  de  surface,  de  sorte 
qu’on  a 

q = eue, 

. ; ; ' .*•!*•*•  i * - s ‘m 

en  appelant  a l’aire  de  la  section  normale  de  la  verge. 
Faisons  aussi 


J'  ^ vu'du  a»  uh%  ; 


•.  . . r ■s.  ‘ • 

h sera  une  ligne  dont  la  valeur  dépendra  de  l’éteu- 
due  et  de  la  forme  de  son  contour;  et  il  en  résultera 


ëJqK . 


d’où  l’on  conclut 


P 

b = ah. 


Si  la  section  normale  de  la  verge  est  un  rectangle 
dont  la  base  soit  perpendiculaire  au  plan  de  la 
courbe  A'M'B',  et  la  hauteur  égale  à aê,  on  aura 

ce—'  2Vt,  k?  = k=è,  ceh*  = vJ*  u*du  = |v«*j 
et  il  en  résultera 
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Dans  le  cas  d’une  verge  cylindrique,  dont  le  rayon 
sera  représenté  par  s,  on  aura 

co  b=  7Té%  k'  = k = e , — u'i 

d’où  l’on  déduira  d’abord 

« coh'  BS  ^ 7TS4, 

et,  ensuite,  ■ • , 

b — ± eu.  1 . 

Supposons  encore  que  la  section  normale  de  la 
verge  soit  un  triangle  isoscèle , qui  ait  sa  base  per- 
pendiculaire au  plan  de  la  courbe  A'M'B';  et,  pour 
fixer  les  idées , supposons  aussi  que  ce  plan  soit  ver- 
tical , et  que  la  base  du  triangle  réponde  à la  face 
supérieure  de  la  verge.  Appelons  A cette  base,  et  as 
la  hauteur;  nous  aurons  toujours 

a = Àé  ; 

's  ' 

mais  la  valeur  de  h sera  différente,  selon  que  la  face 
supérieure  de  la  verge  tournera  sa  convexité  par  en 
haut  ou  par  en  bas  (n°  3i5).  Dans  le  premier  cas,  on 
aura 


d’où  il  résultera 
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* 

et,  par  conse'quent. 


Dans  le  second  cas,  on  aura 


on  en  déduira 

coh*  = ^ , 

et,  ensuite, 

b = cu  \/l. 

Ces  résultats  nous  serviront,  plus  loin,  à compa- 
rer entre  eux  les  tons  d’unç  même  verge  élastique , 
lorsqu’elle  exécute  des  vibrations  longitudinales  , ou 
des  vibrations  transversales. 

5a i.  Maintenant,  soient  p et  q des  fonctions  de  æ, 
et  m une  constante  par  rapport  à t et  à je.  Pour  sa- 
tisfaire à l’équation  (i),  prenons 

y = p sin  m*bt  -f-  q cos  m*bt  ; 

cette  équation  devant  subsister  pour  toutes  les  va- 
leurs de  t,  il  faudra  qu’on  ait 

S œ m4P>  S = mi^ 

et,  en  intégrant  ces  deux  équations  différentielles  du 
quatrième  ordre,  il  vient 
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m •'  , « 

p — A sin  mx  -f-  A'  cos  mx 

7 B (emx  — e~mx)  -f-  jB'(emx  +.  e“mi)  , 

' q = Csin  mx  4-  C cos  mx 

-f  iD(e“  — e~mx)  + iD'(«ai  4-  e~mx); 

A,  A',  B,  B',  C,  C',  D,  D',  étant  les  huit  constantes 
arbitraires,  et  e désignant  la  base  des  logarithmes 
ne'périens. 

A cause  de  la  forme  linéaire  de  l’équation  (î),  on 
y satisfera  encore  en  prenant 

jr  = 2p  sin  m*bt  4-  2y  cos  m'bt , 


et  étendant  les  sommes  2 à toutes  les  valeurs  possi- 
bles, réelles  ou  imaginaires,  de  m et  des  huit  autres 
constantes  A,  A',  etc.  De  plus  , cette  valeur  àej  sera 
l’intégrale  complète  de'  l’équation  (i),  d’après  les 
considérations  qu’on  a exposées  dans  le  paragraphe 
précédent. 

Si  on  la  substitue  dans  les  équations  (2)  et  (3),  qui 
ont  lieu  pour  toutes  les  valeurs  de  t , et,  par  consé- 
quent, pour  tous  les  termes  des  sommes  2 pris  sé- 
parément, on  aura 


d’p  _ 
dxi 


O, 


à* p 
dx1 


=3=  O, 


O, 


pour  x = o et  pour  x — l.  En  mettant  pour  p et  q 
leurs  valeurs  précédentes , il  en  résulte  d’abord 


B'  = A' , B = A,  D'  = C',  D = C , 

t 

et,  en  outre, 
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A (2  sin  ml  — enl  -f-  e~ml)  = A'(em  1 + e~ml  — 2 cos  mZ), 
A'(2sinmZ+  eml  — c_m!)= A (2  cos  ml  — eml — e~ml)t 
C (2  sin  ml — eml  •+•  c~"')  = C'(e"'  + e~mt — 2 cos  ml), 
C'(2sin?nZ-|-e”' — c_"')  = C (2  cos  ml  — eml  — e~mt). 

Or,  en  multipliant  membre  à membre  les  deux  pre- 
mières ou  les  deux  dernières  de  ces  quatre  équations, 
et  supprimant,  dans  les  produits,  le  facteur  commun 
AA'  ou  CC',  on  a 

4 sin*  ml  — (em‘ — c~m,/-H2COs ml — eml — e~ml)%=  o, 

ou  bien,  en  réduisant, 

(e*1*  e—‘)  cos  ml  — 2 = o ; ( a ) 

équation  qui  servira  à déterminer  les  valeurs  de  m. 
Les  valeurs  de  A , A',  etc. , qu’on  tirera  des  équations 
précédentes,  seront  d’ailleurs 

B = A =s  E (eml  -f-  e~ml  — 2 cos  mü) , 

B'  = A'  = E (2  sin  2 ml  — emI  e~ml) , * 

D ss  C a E^e**1  ■+-  e~mi  — 2 cos  ml) , 

D'  323  C'  3=  E'(a  sin  2 ml  — e*1  -j-  ; 

E et  E'  étant  deux  nouvelles  constantes  qui  resteront 
indéterminées. 

En  faisant,  pour  abréger, 

X s=c  e^ml  ****  2 cos  /nZ)  (sin  mx  -f- f e"“ — ± er~mi) 
-f-  (3  srn  ml  — e””1)  (cos  mx  -f- *<?“"*}, 

la  valeur  précédente  de  ^ deviendra 

j = 2X  (E  sin  m*bt  -f-  E'  cos  m'bt)  ; (A) 

s 
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la  somme  2 s’étendant  toujours  à toutes  les  valeurs 
possibles  de  E et  E',  mais  seulement  à toutes  valeurs 
de  m données  par  l’équation  (a).  Pour  toutes  ces  va- 
leurs, on  aura 

d'X  ^ d3X  _ 
dx%  0 » dx>  ° * 


pour  a?  = o et  pour  x = l ; et , quelles  que  soient  les 
quantités  m et  x,  on  aura  identiquement 


g--*- 


« 


5aa.  Il  ne  reste  plus  qu’à  déterminer  les  valeurs 
des  coefficiens  E et  ET,  relatives  à chaque  valeur  de  m , 
d’après  l’état  initial  de  la  verge  ; ce  qu’on  va  faire  , 
en  suivant  le  procédé  général  dont  il  a été  parlé  dans 
lé  n#  5 1 5. 

Remarquons  d’abord  que  si  m est  une  racine  de 
l’équation  (a),  il  en  sera  de  même  à l’égard  de  — m , 
m V — i,  — m V — ij  de  plus,  les  valeurs  corres- 
pondantes de  X ne  différeront  entre  elles  que  par  le 
signe,  ou  par  un  facteur  V — i J d’où  il  résulte  qu’on 
pourra  réunir  en  un  seul  terme , dans  la  formule  (b), 
les  termes  qui  répondent  à ces  quatre  racines,  et  n’é- 
tendre ensuite  la  somme  2 qu’à  des  valeurs  réelles  et 
positives  de  m,  ou  bien,  à des  valeurs  composées 
d’une  partie  réelle  et  d’une' partie  imaginaire,  s’il  eu 
existait , dont  la  partie  réelle  serait  positive.  De 

cette  manière , si  m et  m'  sont  deux  racines  de  l’é- 

0 > 

quation  ( a ) dont  on  fera  usage , m!  et  m’*  différeront 
de  ± m et  d=  m%. 


4 
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Cela  étant  convenu,  je  multiplie  l’équation  (1) 
par  Xdx,  puis  j’intègre  depuis  x=o  jusqu’à  x — l ; 
ce  qui  donne 

= o. 

En  intégrant  par  partie , on  aura 

** i%y  i dX  âjr  dax  r\ 
J O XaS^r®\X3?  s + dx  dx*  y) 

r d y dX  dy  d'X  £ d 3X  -|  r**KvdJ 

LX  dx*  dx  dx%  ^ dx2  dx  dx 3 ^ J 'J  o dx'  3 

Les  termes  compris  entre  les  parenthèses  répondent  à 
x = l,  et  ceux  qui  sont  renfermés  entre  des  cro- 
chets, à x = o ,*  ils  se  détruisent  les  uns  et  les  autres, 
en  vertu  des  équations  (2) , (3) , (4) , relatives  à ces 
limites;  et,  d’après  l’équation  (fi?),  qui  a lieu  pour 
toutes  les  valeurs  de  x , si  l’on  met  m*X  à la  place  de 

sous  le  signe  y,  dn  aura 

Donc , à cause  de 

» . v d*.  f Xrdx 

rld*3dx—  3° 

J O ~~dF~  ~~  de  * 

nous  aurons 

^ + b'rtffXydx  = o.’’' 

L’intégrale  complète  de  cette  équation  différen- 
tielle du  second  ordre  est 


».  1 

#* 
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/ \ydx  ses  II  cos  m*bt  -f-  H'  sin  m'bt  ; 

H et  H'  désignant  les  deux  constantes  arbitraires. 
Pour  les  déterminer,  je  fais  t — o dans  cette  formule 
et  dans  sa  différentielle  par  rapport  à t;  et,  en  ayant 
é^ard  aux  équations  (4),  il  en  résulte 

H = f‘  Xtpxdx,  H'  = ^ dx. 

Quel  que  soit  t,  on  aura  donc 

J'  Xjrdx  = f'  Xtyxdx  . cos  m%bt 

■+•  ^ Xp'arcfcr.sin  m*bt. 

« 

Je  substitue  la  formule  (6)  à la  place  de  y'  dans  le 
premier  membre  de  cette  équation  (e)  ; son  second 
membre  ne  contenant  que  cos  nt'bt  et  sünm'bt,  si 
m ! est  une  racine  de  l’équation  ( à ) , telle  que  m!  et 
m,%  diffèrent  de  ± m et  ± m%,  comme  on  l’a  supposé 
tout  à l’heure,  il  faudra  que  le  terme  correspondant 
à m'  disparaisse  du  premier  membre;  ce  qui  exige 
qu’on  ait  . 

/‘xKdx  = o;  U) 

X'  désignant  ce  que  X devient  quand  on  y change  m 
en  m'.  Mais  pour  le  cas  de  m,  on  conclura  de  cette 

jTjème  équation  (e), 

. */>'*'= 

P'  f X‘dxr=  f Xfxdx  ; 

- J O J O ' ^ 


Digitized  by  Google 


DYNAMIQUE,  SECONDE  PARTIE.  38i 

ce  qui  fera  connaître  les  valeurs  de  E et  E'  en  fonc- 
tions de  m,  au  moyen  desquelles  la  formule  (b)  de- 
viendra 


^=xX 


' f Xpxdx  C Xf'x  dx 

. * f — ços  m*&H ~xf~ — 

J X'dx  , bm'J  X*dx 


sin  m'bt 


4r 


Cette  expression  de  y et  la  valeur  de  £ qui  s’en 

déduit,  ne  renfermant  plus  rien  d’inconnu,  elles  fe- 
ront connaître,  b chaque  instant,  l’ordonnée  et  la  vi- 
tesse d’un  point  quelconque  M'  de  la  courbe  A'M'B'  $ 
ce  qui  est  la  solution  complète  du  problème.  L’inté- 

grale  J X.’dx  s’obtiendra , sous  forme  finie , par 
les  règles  ordinaires  ; les  valeurs  des  intégrales 
J'*X<pxdx  et  j'l'X.<p'xdx , ne  pourront,  générale- 
ment, se  calculer  que  par  1%  méthode  des  quadratures. 
5a5._  Si  l’on  fait**  — o dans  Içs  expressions  dey 

dr 

et  ~ , on  aura , d’après  les  équations  (^)  et  (g) , 


<px—1 


<p'.r  = 2 | 


J Xi px  dx  S\  * 
J'1  X'<px  dxj  ’ 
C Xp'x  dx  \ 

Jn  — ]x. 


(A) 


./>  / 

Ces  deux  formules  semblables  auront  lieu  pour  des 
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fonctions  quelconques  <px  et  <p'x  continues  ou  dis- 
continues , mais  seulement  depuis  x = o jusqua 
x = l,  et  eu  observant  qu’elles  ne  conviendront 
aux  valeurs  extrêmes  de  x que  quand  celles  de  ces 
fonctions  rempliront  la  condition  énoncée  précé- 
demment (n°  5 19).  Quoique  nous  ne  puissions  pas 
démontrer  ces  formules  directement,  elles  n’en  sont 
pas  moirts  certaines,  ainsi  qu’on  l’a  expliqué  dans 
le  n#  5i6. 

Dans  le  cas  particulier  où  tous  les  points  de  la 
verge  ont  reçu  primitivement  une  vitesse  commune 
et  une  vitesse  proportionnelle  à leurs  distances  à 
son  milieu,  il  est  évident  quelle  doit  prendre  un 
mouvement  de  translation  et  un  mouvement  de  ro- 
tation, sans  aucune  courbure  ni  vibrations.  C’est 
aussi  ce  qu’on  peut  conclure  de  ces  équations  (h)  et 
de  la  formule  (g). 

En  désignant  par  c et  y deux  quantités  cons- 
tantes, on  a alors  * 

‘ <px=zo,  <p'x  = c-j-y(x  — ±l); 

et  si  l’on  différence  la  seconde  équation  (h),  et  qu’on 
ait  égard  à l’équation  ( d ),  on  en  conclut 


i étant  un  nombre  entier  et  positif.  Par  conséquent  , 
le  développement  suivant  les  puissances  de  t,  de  la 
partie 
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de  la  formule  (g) , se  réduira  à son  premier  terme 


lequel  aura  pour  valeur  t<p'x , en  vertu  de  la  seconde 
équation  (A).  Donc,  à cause  de  <px  = o et  de  la  va- 
leur de  <p'x,  la  formule  (g)  sera  simplement 

J — ic  + y(*  — ï0]<» 

' r \ • 4 

comme  cela  doit  être. 

5a4-  Au  moyeu  de  l’équation  (/),  on  peut  prou- 
ver que  1 équation  (a)  n’admet  aucune  racine  compo- 
sée d’une  partie  réelle  et  d’une  partie  imaginaire.  ' 

En  effet , supposons  qu’il  existe  une  racine  telle  que 
/ -i~  g V — i ; il  y en  aura  une  autre  qui  ne  différera  de 
celle-là  que  par  le  signe  de  \/ — 1,  et  sera  f — g\/ — i; 
on  pourra  donc  prendre , dans  l’équation  (J")  , 

m — f-\-  g \/  —1 , m!  —f—  g V—  r ï 

f et  g désignant  des  quantités  réelles  dont  aucune 
n’est  zéro.  On  aura,  en  même  temps, 

X ^ F + G \/^7,  X'  = F — G v/^T  ; 

F et  G étant  aussi  des  quantités  réelles.  Par  consé- 
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quent,  l’équation  (y)  deviendra 

f (F*  -1-  G*)  cbctszo; 

« v J ° * 

équation  impossible  , puisqu’il  faudrait,  pour  quelle 
eût  lieu  , qu’une  intégrale  dont  tous  les  élémens  sont 
positifs,  et  qui  en  exprime  la  somme  (n°  i3),  fût 
égale  à zéro.  Donc  aussi  la  supposition  d’une  racine 
f -H  g \/ — i est  inadmissible. 

Cette  dernière  équation  serait  encore  inadmissible 
si  f ou  g était  zéro;  mais  alors  on  ne  pourrait  plus 
prendre  / -f  g V—  i et  f — g \/^i  pour  m et  m ' • 
car  l’équation  ( f ) suppose  que  m'  et  m '•  different  de 
rfcm  et  ±m*;  ce  qui  n’aurait  pas  lieu  dans  le  cas  où 
l’une  des  deux  quantités  f et  g serait  nulle. 

525.  Pour  la  racine  m = o de  l’équation  {a) , le 
terme  correspondant  de  la  formule  (g)  se  présente 
sous  la  forme  on  obtiendra  sa  véritable  valeur  en 
supposant  que  m soit  seulement  une  quantité  infini- 
ment petite.  On  aura  alors 

X=4mS^(-r — jt) , co&m'bt  ==i,  sin  m%bt  — rrfbt 

• * , . . . - ‘ ■ > • .•  / 

et  le  terme  dont  il  B’agit  sera  . •> 

\_fn  C3^  — l)fxdx- f-  tj * Ç3x  — î)<p'xdæ~^ 

Il  répond  à des  mouvemens  de  translation  et  de  rota- 
tion communs  à tous  les  points  de  la  verge;  nous  en 
ferons  abstraction  ; et  en  n’ayant  point  égard  à la  ra- 
cine m — o,  tous  les  termes  de  la  série  (g)  seront  pé- 
riodiques. - ..  . r -,  \ . ,.\4  i . 
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Mais  si  l’on  fait  attention  que  les  différentes  va- 
leurs de  m sont  incommensurables , on  voit  qu’il  n’ar- 
rivera pas,  en  général,  que  tous  les  points  de  la  verge 
reviennent,  en  même  temps,  à leur  état  primitif, 
ou,  autrement  dit,  une  verge  élastique  n’exécutera 
pas  dans  tous  les  cas , comme  une  corde  tendue , des 
vibrations  transversales  isochrones.  Pour  que  l’iso- 
chronisine  ait  lieu,  et  pour  que  la  verge  fasse  en- 
tendre un  sou  unique  et  appréciable,  il  faudra  que, 
d’après  sa  courbure  et  les  vitesses  de  ses  points  à l’o- 
rigine du  mouvement , tous  les  termes  de  la  for- 
mule (g)  disparaissent,  excepté  un  seul,  et  qu’elle  se 
réduise  à la  forme 

y — X (E  sin  m*bt  + E'  cos  m'bt) , (i) 

où  l’on  a remis,  pour  abréger,  les  constantes  E et  E' 
à la  place  de  leurs  valeurs  trouvées  plus  haut.  Lors- 
que la  formule  (g)  se  réduira  à un  petit  nombre  de 
termes,  la  verge  fera  entendre  à la  fois  plusieurs  sons 
distincts,  dont  les  tons  ne  pourront  pas  être  comparés 
entre  eux  exactement. 

526.  Désignons  par  A une  valeur  numérique  de 

ml  tirée  de  l’équation  (a),  de  sorte  qu’on  ait  m—^. 

Soit  T la  durée  d’une  vibration  entière  de  la  verge , 
correspondante  à cette  racine  m,  et  n le  nombre  de 
vibrations  dans  l’unité  de  temps.  D’après  l’équa- 
tion (i) , on  aura 

T “ 7ïb  » n ~ 17Ï' ; 

2.  . 25 
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en  sorte  que  les  différons  tons  que  peut  faire  entendre 
une  verge  pliée  dans  le  même  sens,  vibrant  transver- 
salement et  libre  par  ses  deux^  bouts,  dépendront  des 
valeurs  de  A , et  le  plus  grave , ou  le  ton  fondamen- 
tal , répondra  à la  plus  petite  de  ces  valeurs. 

Il  est  évident  que  la  quantité  b%,  donnée  par  la 
formule  (5)  , ne  dépend  pas  de  la  longueur  l de  la 
verge;  s’il  s’agit  d'une  verge  cylindrique  ou  circu- 
laire, on  voit  aussi  que  celte  quantité  est  propor- 
tionnelle au  carré  du  diamètre.  Pour  deux  verges 
Cylindriques  et  formées  de  la  même  matière , et 
pour  le  même  ordre  de  vibrations,  c’est-à-dire , pour 
la . même  valeur  de  A , le  nombre  n sera  donc  en 
raison  directe  de  l’épaisseur  et  inverse  du  carré  de 
la  longueur. 

S’il  s’agit  d’une  verge  prismatique,  elle  fera  en- 
tendre , en  général , deux  sons  différons , selon 
qu’elle  vibrera  transversalement  dans  un  sens  ou 
dans  un  autre.  Ainsi,  en  supposant,  par  exemple, 
que  la  section  normale  soit  un  rectangle,  et  qu’on 
fasse  vibrer  successivement  la  verge , de  manière 
que  la  base  ou  la  hauteur  du  rectangle  soit  perpen- 
diculaire au  plan  de  la  courbe  A'M'B',  les  valeurs 
successives  de  n seront  entre  elles  comme  cette  hau- 
teur et  cette  base , pour  le  même  ordre  de  vibra- 
tions. Lorsque  la  section  normale  sera  triangulaire, 
comme  dans  le  troisième  exemple  du  n°  5 20,  la 
valeur  de  b%  ne  sera  pas  la  même  pendant  deux  demi- 
vibrations  successives  ; leurs  durées  seront  donc  iné- 
gales; ce  qui  n’empêchera  pas  les  vibrations  entières 
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d’être  isochrones , en  supposant  toujours  que  la  for- 
mule (g)  se  réduise  à un  seul  terme. 

En  égalant  à zéro  le  facteur  X de  la  formule  (i), 
on  déterminera  les  valeurs  de  x qui  répondent  aux 
nœuds  de  vibrations,  c’est-à-dire,  aux  points  im- 
mobiles sur  la  droite  AB,  pour  chaque  valeur  de  m, 
ou  pour  chaque  ton  que  la  verge  peut  faire  en-« 
tendre. 

527.  Lorsque  la  verge  élastique  que  nous  consi- 
dérons sera  encastrée  à son  extrémité  A et  libre  à 
son  autre  bout,  le  filet  moyen  demeurera  tangent 
en  A,  à la  droite  AB,  pendant  toute  la  durée  du 
mouvement;  de  sorte  que  les  équations  (2)  du  pro- 
blème précédent  devront  être  remplacées  par 

djr 

X ~ G,  J — o,  fx~  O. 

On  modifiera,  en  conséquence  et  sans  aucune  dif- 
ficulté , l’analyse  précédente  ; et  l’on  trouvera  que 
la  valeur  générale  de  y sera  encore  exprimée  par 
la  formule  (g);  mais  les  valeurs  de  m,  qu’on  y 
devra  employer,  devront  être  tirées  de  l’équation 

(e“‘  -j-  e—”')cos  ml  -j-  a = o , (a') 

qui  ne  diffère  de  l’équation  ( a ) que  par  le  sigfle  du 
dernier  terme  : la  valeur  qu’on  prendra  pour  X sera, 
en  même  temps, 

X=s=  2 cos  ml)  (sin  mx  — j e**+  j cr *“) 

-f-(a  sin  ml  -f-  e”'  — e~ 1 **)  (cos  mx  — je** — je-"*). 

Pour  que  la  verge,  vibrant  ainsi  transversalement, 

25.. 
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ne  fasse  entendre  qu’un  seul  son , il  fandra  que , 
d’après  son  état  initial,  la  formule  (g)  se  réduise  à 
r un  seul  terme  ou  à la  formule  (i) , comme  dans  le 
cas  précédent.  Si  l’on  désigne  par  A'  une  valeur  po- 
sitive de  ml,  tirée  de  l’équation  (a');  par  T'  la  du- 
rée d’une  vibration  correspondante  k m — j , et  par 

n!  le  nombre  de  vibrations  dans  l’unité  de  temps , 
on  aura 

qv — 37^*  ./ — x 'l>  . 

et  tout  ce  que  l’on  a dit , dans  le  numéro»  précé- 
dent, sur  la  comparaison  des  tons  des  verges  libres 
à leurs  deux  bouts,  s’appliquera  également  au  cas  des 
verges  encastrées  à l’une  de  leurs  extrémités  : on  dé- 
terminera aussi  les  nœuds  de  vibrations  qui  accom- 
pagneront chaque  ton  rendu  par  une  même  verge , 
en  égalant  à zéro  la  valeur  précédente  de  X. 

5a8.  Pour  résoudre,  par  approximation,  les  équa- 
tions (a)  et  (a'),  je  désigne  par  i un  nombre  entier 
positif  ou  zéro , et  je  fais 

ml  — A = y (a/  -f-  i )7r  zp 

dahs.l’équation  (à) , et 

ml  = A'  c=  -j  (2 i + 1)  7 T =fc  <f', 

dans  l’équation  (a1)  ; é'  et  J'1  étant  des  quantités  po- 
sitives et  qui  ne  peuvent  pas  surpasser  jw.  Je  prends 
les  signes  supérieurs  ou  inférieurs  devant  ces  nou- 
velles inconnues,  selon  que  i est  pair  ou  impair; 
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et,  de  cette  manière,  les  équations  (a)  et  (a')  de- 
viennent 

. a 


siu  cT  = — 


e e -f-  e e 


! 

sm«r  — | 


(A) 


D’après  les  limites  de  S'  et  S'1,  il  est  aisé  de  voir 
que  chacune  de  ces  inconnues  n’aura  qu’une  seule  va- 
leur pour  chaque  valeur  de  i ; celle  de  J1,  pour  i ==  o, 
sera  J'  = ~7r  ; et  comme  elle  répond  à m = o,  il  en 
faudra  faire  abstraction.  Pour  t=i,  on  a ^=0,01797, 
en  négligeant  dans  le  second  membre  de  la  pre- 
mière équation  (k)  ; et  si  l’on  y substitue  cette  première 
valeur  approchée  de  ef,  on  aura , plus  exactement , 


cP  = 0,01765. 

Les  valeurs  de  J'  relatives  à i = 2 , t = 5 , etc. , se- 
ront encore  plus  petites  que  celle-ci  ; les  valeurs  de  A 
différeront  donc  très  peu  des  multiples  impairs  de 
jcr;  et,  d’après  l’expression  du  nombre  n , les  tons 
de  la  verge  libre  par  les  deux  bouts  formeront,  à 
très  peu  près , une  série  croissante  comme  les  carrés 
des  nombres  3,  5,  7,  etc.  La  plus  petite  valeur  de  X, 
correspondante  au  son  le  plus  grave,  est 

* = V + f = 4.74503. 

Dans  le  cas  de  i — o,  après  quelques  essais,  on. 
trouve,  à un  degré  suffisant  d’approximation, 

«T'  = o,3o43i. 
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La  plus  petite  valeur  de  A'  sera  donc 

A'  = '-tt  -J-  eT'  rz:  1,87011. 

En  comparant  donc  son  carré  à celui  de  la  valeur  pré- 
cédente de  A,  et  observant  que  ces  carrés  sont  entre 
eux  comme  les  nombres  n!  et  n des  vibrations,  on 
aura 

£ = o,i5715, 

pour  le  rapport  du  ton  le  plus  grave  de  la  verge  en- 
castrée par  un  de  ses  bouts,  à celui  de  la  même  verge 
libre  à ses  deux  extrémités.  Les  autres  valeurs  de  cT' 
sont  très  petites;  les  valeurs  correspondantes  de  A' 
seront  donc,  à très  peu  près,  les  multiples  3 ,5, 
7,  etc.,  de  ^tt;  e t les  tons  de  la  verge  encastrée, 
le  ton  le  plus  grave  excepté,  formeront  une  sé- 
rie croissante  comme  les  carrés  de  ces  nombres  im- 
pairs. 

L’expérience  a confirmé  depuis  long-temps  tout  ce 
que  la  théorie  a fait  connaître  relativement  aux  sé- 
ries de  tons  que  font  entendre  les  verges  élastiques, 
libres  ou  gênées  par  leurs  extrémités,  à la  position 
des  nœuds  qui  accompagnent  ces  différens  modes  de 
vibrations,  et  aux  rapports  des  tons,  suivant  les  lon- 
gueurs et  les  épaisseui’s.  Nous  allons  maintenant  com- 
parer entre  eux  les  tons,  ou  les  nombres  de  vibrations 
transversales  et  longitudinales  d’une  même  verge 
élastique.  L’observation  a aussi  confirmé,  sur  ce 
point,  les  résultats  du  calcul. 

529.  Je  supposerai,  pour  fixer  les  idées,  que  la 
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verge  soit  libre  à ses  deux  bouts  dans  ces  deux  sortes 
de  vibrations,  et  je  me  bornerai  à considérer  le  ton 
le  plus  grave  pour  les  unes  et  pour  les  autres. 

En  employant  la  plus  petite  valeur  de  A trouvée 
dans  le  numéro  précédent,  on  aura 


(4.74^°^)’  ^ 
2»/* 


( 5,5(x)82  ) — , 


pour  lé  nombre  de  vibrations  transversales  dans 
l’unité  de  temps.  Si  l’on  désigne.par  nt  le  nombre  de 
vibrations  longitudinales  dans  le  même  temps , on 
aura , d’après  le  troisième  cas  du  n*  49^  » 

a 

— Tl  ’ 

et  comme  on  & b — ah  (n*  520),  il  en  résultera 
n = ( 7>  12164) 


formule  indépendante  de  la  matière  de  la  verge , au 
moyen  de  laquelle  on  conclura  le  ton  transversal  du 
ton  longitudinal,  ou  réciproquement. 

La  grandeur  de  la  ligne  h qu’elle  renferme  dépen- 
dra de  la  figure  de  la  section  normale,  et  sera  pro- 
portionnelle, toutes  choses  d’ailleurs  égales,  à l’é- 
paisseur. Cette  dimension  étant  très  petite  relativement 
à la  longueur  l,  il  s’ensuit  que  le  ton  des  vibrations 
transversales  sera  très  grave  par  rapport  à l’autre  ; ce 
qui  est  conforme  aux  observations  qu’on  fait  le  plus 
communément.  D’après  le  n°  5ao , si  la  verge  est  un 
cylindre  dont  le  rayon  soit  e,  on  a h — ~é;  et  si  elle 
est  un  parallélépipède,  et  que  1 soit  aussi  la  demi- 
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épaisseur,  on  a h — — ^ ; on  aura  donc , dans  ces 

deux  cas , 

n = ( 7,13164)  n = (7,12164)^. 

Comme  le  nombre  nt  est  indépendant  de  la  figure  et 
des  dimensions  de  la  section  normale,  il  s’ensuit  que 
pour  les  mêmes  grandeurs  de  t et  de  l,  le  nombre  de 
vibrations  transversales  est  plus  petit  dans  le  premier 
cas  que  dans  le  second , dans  le  rapport  de  y/ 5 
à 2 (*). 


(*)  Pour  la  comparaison  de  ces  formules  à l’observation, 
voyez  les  Annales  de  Chimie  et  de  Physique , tome  XXXVI , 
page  86. 
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CHAPITRE  IX. 

équations  et  propriétés  générales  du 

MOUVEMENT  D’UN  SYSTEME  DE  CORPS. 


§ Ier.  Équations  générales  de  ce  mouvement. 

53o.  Puisque  les  forces  perdues  par  lous  les  points 
du  système  pendant  la  durée  de  chaque  instant  doi- 
vent se  faire  continuellement  équilibre  ( n°  55o),  si 
l’on  applique  à ces  forces  le  principe  des  vitesses  vir- 
tuelles, on  obtiendra  une  formule  générale,  de  la- 
quelle ou  pourra  déduire,  dans  chaque  cas,  toutes 
les  équations  du  mouvement,  de  même  que  l’on  dé- 
duit toutes  celles  de  l’équilibre,  de  l’équation  géné- 
rale des  vitesses  virtuelles.  Quelque  naturelle  que 
paraisse  cette  combinaison  du  principe  général  de  la 
Dynamique  avec  celui  de  l’équilibre,  on  ne  l’a  pas 
faite  cependant  à l’époque  où  le  premier  de  ces  deux 
principes  a été  connu , et  quoique  le  second  eût  été 
donné  auparavant  dans  toute  sa  généralité.  Ce  rap- 
prochement des  deux  principes  est  dû  à Lagrange , 
qui  a réduit,  par  là,  à un  procédé  uniforme  les  so- 
lutions de  tous  les  problèmes  de  Mécanique , ou  du 
moins  la  formation  des  équations  différentielles  dont 
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ils  dépendent.  C’est  ce  procédé  général  que  nous  al- 
lons maintenant  exposer,  en  observant,  toutefois, 
que  l’ordre  qui  a été  suivi  dans  ce  Traité,  où  l’on  a 
résolu  directement  les  problèmes  relatifs  aux  corps 
solides  et  aux  corps  flexibles,  en  allant  du  plus  sim- 
ple au  plus  composé,  a paru  plus  propre  à une 
étude  approfondie  de  la  Mécanique  et  à l’enseigne- 
ment de  cette  science,  que  l’on  ne  doit  pas  consi- 
dérer seulement  sous  un  point  de  vue  abstrait  et  in- 
dépendant des  circonstances  physiques. 

55 1.  Soient  m,  m! , m",  etc.,  les  masses  des  points 
du  système  dont  nous  allons  nous  occùper.  Au  bout 
du  temps  t , compté  depuis  l’origine  du  mouvement, 
désignons  par  x , jr,  a,  les  trois  coordonnées  rectan- 
gulaires de  m,  et  par  X,  Y,  Z,  les  composantes  de  la 
force  accélératrice  appliquée  à ce  point  matériel , di- 
rigées suivant  les  prolongemens  de  x , y,  z,  dans  le 
sens  positif.  Convenons  aussi  de  représenter  par  les 
mêmes  lettres,  avec  des  accens,  les  quantités  homo- 
logues qui  répondent  aux  autres  points  ni,  m",  etc. 
Les  composantes  suivant  les  directions  de  X , Y,  Z , 
de  la  force  perdue  parce  point  quelconque  m pendant 
l’instant  dt , seront 


par  conséquent,  l’équilibre  aura  lieu  dans  le  système, 
en  supposant  le  point  m sollicité  par  ces  forces,  et 
chacun  des  autres  points  m',  m",  etc. , par  des  forces 
semblables.  Or,  on  formera  l’équation  générale  de 
cet  équilibre,  en  mcttaut  dans  l’équation  (c)du  n°  34 1> 
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les  trois  composantes  precedentes  à la  place  de  X , 
Y,  Z;  ce  qui  donne 

2Kx~ïyx+zKY”^>+zKz_Sy,=310  j (,) 

. • . , . t 

le9  sommes  2 s’étendant  à tous  les  points  m,  m!  f 
m",  etc. , du  système,  et  se  composant,  par  consé- 
quent, d’un  nombre  de  parties  égal  au  nombre  de  ces 
points. 

Nous  supposerons,  comme  dans  le  numéro  cité, 
que  les  liaisons  de  ces  points  matériels  sont  expri- 
mées par  les  équations 

L = o , L'  — o , L"  = o , etc. , (2) 

dans  lesquelles  L , L',  L",  etc. , sont  des  fonctions 
données  des  variables  x,  y,  z , x',  etc.,  ou  d’une 
partie  d’entre  elles,  qui  peuvent  aussi  renfermer  le 
temps  t explicitement.  Si,  par  exemple,  le  point  m 
est  assujetti,  à demeurer  sur  une  surface  qui  change 
de  forme  graduellement,  ou  qui  soit  en  mouvement 
dans  l’espace , et  que  L = o représente  l’équation  de 
cette  surface,  L sera  alors  une  fonction  donnée  de 
x t y y z , t. 

Quoique  les  forces  dont  l’équation  (1)  exprime le- 
quilibre  répondent  à des  quantités  de  mouvement 
perdues  pendant  la  durée  du  temps  dt , et  que  pen- 
dant cet  instant  les  positions  des  points  m,  m', 
m",  etc.,  changent  infiniment  peu,  on  peut,  néan- 
moins, supposer  que  cet  équilibre  a lieu  dans  les  po* 
sitions  que  ces  points  occupent  au  bout  du  temps  t , 
c’est-à-dire,  que  l’on  peut  faire  abstraction  de  leur 
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changement  de  position  pendant  l’instant  dt , qui  ne 
saurait  altérer  les  quantités  de  mouvement  perdues 
pendant  qu’il  s’effectue,  que  d’un  infiniment  petit  du 
second  ordre  , et  les  forces  motrices  correspondantes, 
que  d’un  infiniment  petit  du  premier  ordre.  Les  dé- 
placemens  infiniment  petits  que  suppose  le  principe 
des  vitesses  virtuelles,  et  qui  sont  exprimés,  suivant 
les  directions  des  coordonnées,  par  Jx,  Jy,  Jz , pour  1 
le  point  m , par  Jx' , J'y',  J'z' , pour  le  point  m',  etc., 
doivent  donc  satisfaire  aux  conditions  du  système, 
telles  qu’elles  sont  à la  fin  du  temps  t ; par  consé- 
quent, il  faudra  que  les  équations  (2)  aient  encore 
lieu  quand  on  y mettra  x -J-  Jx , y-j-  Jy,  z + Jz , 
x' -f-  J'x',  etc. , à la  place  de  x, y,  z,  x1,  etc. , sans 
faite  varier  le  temps  t qu’elles  pourraient  contenir 
explicitement;  d’où  l’on  conclut,  comme  dans  le 

n°  34i , ' » 


T*  J'x  + ^fy  *z  + ^JV+e tc.=o. 


dx"  ' dy"-'  ' dz"~  1 dx' 

dL  Jx-\-^  Jy  + ~Jz  -j-  ^,J\r'+etc.==o,! 


dx 


dx 

etc. 


dz 

dL 

dz 

dU 

dz 


dx' 

dL"  . dL"  j,  dL"  «s  dL"  n , . . , 

jz  “h  a?  + -jr  + JJ?  +etc-  ==°^ 


(3) 


Au  moyen  de  ces  équations,  on  éliminera  dans  le 
premier  membre  de  l’équation  (1)  une  partie  des 
quantités  Jx,  Jy,  etc. , puis  on  égalera  à zéro  les 
coefiiciens  de  chacune  des  quantités  restantes.  En  em- 
ployant, comme  dans  le  n°  34a,  la  méthode  des 
facteurs  indéterminés , on  sera  conduit , de  cette 
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manière,  aux  équations 


m 

i 

m 


= raY4-A^-f-A  ^T  + ctc-> 

==mZ+A^  + A^+X"^  + etc., 
=^  + A§+A'§:+A"§  + etc., 


dans  lesquelles  A , A',  A",  etc. , sont  des  facteurs  dont 
les  valeurs  feront  connaître  les  forces  provenant  de  la 
liaison  des  points  du  système , et  de  la  résistance  des 
surfaces  ou  des  courbes  sur  lesquelles  ils  peuvent  être 
astreints  à se  mouvoir  (n°  343). 

Les  équations  (a)  et  (4)  seront  toujours  en  même 
nombre  que  toutes  les  inconnues  du  problème,  sa- 
voir : les  quantités  A , A',  A",  etc. , en  nombre  égal  à 
celui  des  équations  (2) , et  les  coordonnées  des  points 
m , m,',  m",  etc. , en  nombre  triple  de  celui  de  ces 
mobiles,  et  égal  au  nombre  des  équations  (4)  ; elles 
suffiront  donc  pour  déterminer,  dans  tous  les  cas,  les 
valeurs  de  toutes  ces  inconnues  en  fonctions  du 
temps. 

53a.  Supposons  que  les  forces  données  qui  agissent 
sur  tous  les  points  du  système  se  partagent  en  deux 
groupes , de  sorte  qu’on  ait 


♦ 


t 


X = P + U,  Y = Q 4-  V,  Z = R 4-  W, 
X = P+U',  Y'  = Q'  4-  V',  Z'  = R'  4-  W', 
etc.  ; 


* * 

» , 
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supposons  aussi  qu’on  soit  parvenu  à intégrer  les 
équations  différentielles  du  problème,  en  ayant  seu- 
lement égard  aux  forces  P,  Q,  R,  P',  Q',  R',  etc.;  et 
soient  a,  b , c,  etc.,  les  constantes  arbitraires  que 
renfermeront  ces  intégrales.  On  étendra  cette  solu- 
tion aux  forces  complètes  X,  Y,  Z,  X',  Y',  Z',  etc. , 
au  moyen  de  la  méthode  fondée  sur  la  variation  des 
constantes  arbitraires,  dont  le  principe  a été  exposé 
dans  le  n°  229.  Les  différentielles  des  quantités  a, 
b,  c , etc.,  devenues  variables,  seront  linéaires  par 
rapport  à U , V , W,  U',  V',  W',  etc. , et  de  la 
forme  : 

da  = AU  H-  BV  -I-  CW  + A'U'  + etc., 
db  ==  A,U H-  B,V  + C.W+  A/U'-f-  etc., 
de  — A.U+  BaV+  C,W+  A.'U'-f-  etc., 
etc.  ; 

A,  B,  etc.,  étant  des  fonctions  des  mêmes  incon- 
nues a y b y c,  etc.  Par  là,  les  équations  différen- 
tielles secondes  du  problème  se  trouveront  changées 
en  un  nombre  double  d’équations  différentielles  du 
premier  ordre  ; mais  cette  transformation  sera  prin- 
cipalement utile , lorsque  les  forces  secondaires  U,  V, 
W , U',  etc. , seront  très  petites  par  rapport  aux 
forces  primitives  P , Q , R , P',  etc.  j ce  qui  per- 
mettra, dans  une  première  approximation,  de  con- 
sidérer comme  constantes  les  quantités  a,  b , c,  etc. , 
que  renferment  les  coefficiens  A,  B,  etc. , et,  con- 
séquemment , de  déduire  des  formules  précédentes, 
par  l’intégration  immédiate  ou  par  la  méthode  des 
quadratures,  les  parties  variables  de  ces  inconnues. 
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C’est  Lagrange  qui  a ainsi  étendu  à tous  les  pro- 
blèmes de  la  Mécanique  la  méthode  de  la  variation 
des  constantes  arbitraires,  à laquelle  il  avait  ramené, 
autrefois,  la  théorie  des  solutions  particulières  des 
équations  différentielles,  et  dont  il  avait  aussi  fait 
d’autres  applications  moins  générales.  Mais  il  s’était 
borné  à donner  les  expressions  générales  des  quan- 
tités U,  V,  W,  U',  V',  W',  etc.  , en  fonctions  li- 
néaires des  différentielles  da , db,  de,  etc.  ; et  il  res- 
tait à trouver  les  formules  inverses  qui  donnent 
directement , dans  le  cas  général , les  différentielles 
des  inconnues  a,  b,  c,  etc.,  en  fonctions  linéaires 
des  forces  U , V , W , etc. , et  à démontrer,  d’une 
manière  directe  et  générale,  les  propriétés  im- 
portantes dont  jouissent  leurs  coefliciens  A , B , 
C,  etc.  C’est  ce  qui  a été  fait  dans  les  mémoires 
que  j’ai  insérés,  sur  ce  sujet,  dans  le  i5e  cahier  du 
Journal  de  ï École  Polytechnique,  et  dans  le  tome  I" 
des  Mémoires  de  l’Académie  des  Sciences , et  aux- 
quels je  me  contente  de  renvoyer  le  lecteur,  curieux 
de  connaître  cette  théorie  dans  tous  ses  détails  et 
les  conséquences  qu’on  en  a déduites.  En  appliquant 
successivement  les  expressions  générales  de  da,  db , 
de,  etc. , au  problème  du  moüvement  d’un  point 
matériel  attiré  vers  un  centre  fixe  suivant  une  fonc- 
tion quelconque,  et  au  problème  du  mouvement 
d’un  corps  solide  autour  d’un  point  fixe , on  ob- 
tient les  mêmes  expressions  pour  les  différentielles 
des  constantes  homologues  dans  ces  deux  problèmes, 
si  différens  l’un  de  l’autre;  et  par  là  les  deux  ques- 
tions principales  de  l’Astronomie,  savoir,  la  déter- 
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mination  du  mouvement  des  corps  célestes,  considérés 
comme  des  points  matériels  isolés,  et  la  détermination 
du  mouvement  de  ces  corps  autour  de  leurs  centres  de 
gravité  respectifs,  se  trouvent  ramenées  aux  mêmes 
formules  et  dépendre  de  la  même  analyse. 

553.  Il  est  évident  que  si  l’une  des  équations  (a) 
est  une  suite  des  autres,  l’une  des  quantités' A,  A', 
A",  etc. , devra  rester  indéterminée , puisque  alors  on 
pourra  supprimer  ou  conserver  arbitrairement  cette 
équation  superflue.  Si  a et  b sont  des  constantes 
données,  et  qu’on  ait,  par  exemple, 

L"  = ah  + bL', 

chacune  des  trois  premières  équations  (2)  n’ajou- 
tera rien  aux  conditions  exprimées  par  les  deux  au- 
tres, et,  conséquemment,  l’une  des  trois  inconnues 
A,  A',  A",  devra  rester  indéterminée.  C’est  effecti- 
vement ce  qui  aura  lieu;  car  si  l’on  fait 

A -f-  uA"  = f/j , A7  -f-  bA"  = fj! } 

ces  trois  inconnues  se  réduiront,  dans  les  équa- 
tions (4),  aux  deux  quantités  et  f/,  qui  pour- 
ront seules  être  déterminées  au  moyen  de  ces  équa- 
tions, et  dont  on  pourra  seulement  déduire  les  valeurs 
de  deux  des  trois  quantités  A,  A',  A". 

Si  le  point  matériel  m est  assujetti  à rester  à des 
distances  constantes  et  données  de  trois  points  fixes 
A,  A',  A"  (fig.  28),  sa  position  sera  complètement 
déterminée  ; ses  coordonnées  auront  donc  des  va- 
leurs constantes;  et  les  trois  premières  équations  (4) 
se  réduiront  à des  équations  d’équilibre , qui  déter- 
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mineront  les  tensions  des  fils  Am,  A 'm,  A "m,  par 
lesquels  le  mobile  m sera  attaché  aux  trois  points 
fixes.  Si  ce  point  matériel  est  assujetti  à demeurer  à 
une  distance  constante  d’un  quatrième  point  fixe  A"', 
l’une  des  quatre  distances  Am,  A 'm,  A "m,  A"’m,  sera 
déterminée  d’après  les  trois  autres;  Tune  des  quatre 
conditions  données  étant  ainsi  une  suite  de  trois 
d’entre  elles,  la  tension  de  l’un  des  quatre  fils  Am, 
A 'm,  A "m,  A '"m,  demeurera  indéterminée,  d’après 
ce  qu’on  vient  de  dire,  et  conformément  à ce  qu’on 
avait  dit  déjà  dans  le  n°  292.  Appelons,  en  effet,  l, 
1',  l",  V" , les  quatre  distances  données;  désignons  par 
a,  b,  c,  les  trois  coordonnées  de  A,  par  a',  b',  c1 , 
celles  de  A',  etc.  ; nous  aurons 

L =y\jc~  a)'  + {y—  b)'+(z—  c)'—l  =0, 
L'  — — b')*-\-(z — c ')* — l =0, 

L"=  v/(x  — «")*+  (y  — *";•+(*—  cŸ— Z" = o , 
L"'==  \J{x  —a'"y+  (y  — b"J+(z  —c'")'—  l"'=o , 


pour  les  équations  (2);  et  si  l’on  représente  par  a , 
£,  y,  des  valeùrs  constantes  d ex,/,  z,  qui  satisfont 
à ces  quatre  équations , on  aura 


V , **-«)  , A '(«-«')  , A "(*-«")  , A*(— 0_. 

mA.-j j — “T-  “t“  ~~r  1 7» : 0 1 


l" 


my+ « + Ü£p*3 + = o , 

. . • . • •...  • % ; • ...  1 ;’7 


pour  les  équations  (^),  qui  laisseront  indéterminée 
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Tune  îles  quatre  quantités  A,  A',  A",  A'",  lesquelles 
sont,  comme  on  l’a  dit  dans  le  n*  345,  les  tensions 
des  fils  A m,  A 'm,  A "ni,  A '"m.  Mais,  quelque  peu  ex- 
tensibles que  soient  ces  fils,  si  l’on  a égard  à cette 
circonstance  physique,  le  point  matériel  m.  fera  de 
petites  vibrations,  qui  seront  complètement  déter- 
minées, ainsi  que  les  tensions  des  quatre  fils,  à cha- 
que instant. 

554.  Pour  le  faire  voir,  supposons , pour  fixer  les 
idées,  que  la  force  qui  agit  sur  le  point  m soit  la  pe- 
santeur, que  nous  représenterons  par  g.  En  prenant 
l’axe  des  z vertical  et  dirigé  dans  le  sens  de  cette  force, 
ses  trois  composantes  seront  X = o,  Y = o,  Z — g. 
Appelons  e,  t',  t",  les  extensions  que  les  quatre 
fils  l,  l',  I",  l'n,  éprouveraient  si  le  poids  mg  était  sus- 
pendu verticalement  à leur  extrémité  inférieure  ; 
soient  £,  £',  Ç",  Z"'f  les  extensions  de  ces  mêmes  fils 
au  bout  du  temps  t,  pendant  le  mouvement;  leurs 
tensions  au  même  instant  auront  pour  valeurs  (n*  288) 

gmÇ  gmÇ  gmÇ  g ml 

, ’ » .*  * ~7I~- 

Le  mobile  m n’étant  plus  assujetti  à demeurer  à des 
distances  constantes  de  A , A',  A",  A1",  on  devra  sup- 
primer les  termes  des  équations  (4) , qui  ont  A , A', 
A",  Aw,  pour  facteurs,  et  qui  provenaient  de  ces  con- 
ditions; mais,  d’un  autre  côté,  il  faudra  joindre  au 
poids  de  ce  point  matériel  les  quatre  forces  précé- 
dentes, dirigées  de  m vers  A,  de  m vers  A',  de  m vers 
A",  de  m vers  A'";  ce  qui  revient  à substituer,  dans 
les  équations  (4) , les  valeurs  précédentes  de  L , L', 


Jt . 
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L",  L'",  en  y faisant , en  même  temps, 

_—gm^  , —gmt!  y„_—gmÇu  m —gm? 

A—  f , A -,  , A ^ — , A Tf . 

Au  bout  du  temps  t,  soient  aussi 

JC — a. -{-u,  y = €-+-v,  z = y -\-w; 

a,  Ç,  y,  étant  les  mêmes  constantes  que  précédem- 
ment, et  u , v,  w,  des  variables  très  petites,  dont 
nous  négligerons  les  carrés  et  les  produits  ; il  en  ré- 
sultera 

? = 7 [(«  — a)  “ + (ê  — *)*  + (}<  — c)iv] , 

?'=  f [(«  -<■')«  + (e  - + (>  -<••>], 

C=  ? [(*  -«>  + («  - »>  + (>  — *>], 

K'"=  ?[(«  -»">  + («  -4>  + (> 

et,  relativement  à ces  inconnues  u,  v y.  w , les  équa- 
tions (4)  seront  linéaires,  et  se  réduiront  à 

1F  +é1_T~  + 77“  + T"?  + — 

dF  + IV  ' + F?  + “ÎV”  J =°  ’ 

, J-(y-c)i;  , (y— c)C  , (r-'OP  . (r-<Tl 

IF  +^L“iT“  + “77  + “TT  + "Tv- J =°  • 

Leurs  intégrales  s’obtiendront  par  les  règles  ordi- 
naires ; elles;  renfermeront  six  constantes  arbitraires , 
que  l’on  déterminera  de  manière  qu’à  l’origine  du 
mouvement  les  fils  Am,  A'm,  A"m,  A"'m,  aient  leurs 
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longueurs  naturelles  l,  l' , l",  l'",  et  que  la  vitesse 
initiale  de  m soit  zéro,  c’est-à-dire,  de  manière  que 

. . , du  dv  dw  . || 

les  six  quantités  u,  v , w,  ^ , soient  nulles 

quand  t = o.  Cela  fait,  ces  intégrales  feront  connaî- 
tre, à un  instant  quelconque,  les  valeurs  de  u,  v,  w, 
ou  la  position  du  point  m ; et  les  extensions  £ , 
K't  (■">  K"' > ^es  quatre  fils»  ainsi  que  leurs  tensions 
au  même  instant,  seront  aussi  déterminées.  La  même 
analyse  peut  facilement  s’étendre  au  cas  où  le  point 
m serait  retenu  par  cinq  ou  un  plus  grand  nombre 
de  fils  attachés  à des  points  fixes. 

Si  l’on  suppose  nulles  les  quantités  u , v , w , et 
qu’on  supprime,  en  conséquence,  les  premiers  termes 
des  trois  dernières  des  sept  équations  précédentes , 
les  valeurs  de  u,  v , w,  (,  qu’on  déduira 

de  ces  sept  équations , répondront  à l’état  d’équilibre 
du  poids  de  m et  des  quatre  fils  de  suspension. 

535.  ÏNous  avons  expliqué,  dans  le  n°  353,  com- 
ment le  principe  de  D’Alembert  a aussi  lieu  dans  le 
cas  d’un  changement  brusque  de  vitesse , résultant  de 
ce  que  des  forces  qu’on  nomme  impulsions  ou  per- 
cussions, agissent  sur  les  mobiles  avec  de  grandes 
intensités,  pendant  des  intervalles  de  temps  extrê- 
mement petits,  et  leur  impriment  des  vitesses  qui 
peuvent  être  très  grandes,  sans  que  les  points  de  ces 
corps  soient  déplacés  sensiblement.  L’équation  four- 
nie par  la  combinaison  de  ce  principe  avec  celui  des 
vitesses  virtuelles,  s'appliquera  donc  également  à ces 
sortes  de  cas.  Ainsi , supposons  que  des  forces  de  cé 
genre  soient  appliquées  simultanératettt  aux  points 
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matériels  m,  m! , m",  etc.,  du  système  que  nous  con- 
sidérons. Désignons  par  A , B,  C,  les  vitesses  données 
et  parallèles  aux  axes  des  coordonnées,  que  ces  forces 
imprimeraient  au  point  m s’il  était  libre,  et  par  a , 
b,  c , les  vitesses  inconnues  qu’il  prendra  réellement , 
suivant  ces  mêmes  directions.  Appelons  A' , B',  C', 
a,  b',  c',  les  quantités  homologues  relativement  au 
point  m'  ; A",  B",  C",  a",  b",  c",  celles  qui  répondent 
au  point  m"  ; etc.  Les  quantités  de  mouvement  per- 
dues suivant  les  directions  des  coordonnées  seront 

m (A  — a),  ni  (B  — b) , m(C  — c ), 

pour  le  point  m,  et  de  même  pour  tous  les  autres  ; 
par  conséquent , si  l’on  applique  à ce  système  de 
forces  l’équation  (e)  du  u°  34 i,  on  aura 

2 m [(A—  a)<Tx  + (B  — b)Sy+  (C  — c)Sz]=0i  (5) 

la  somme  2 s’étendant  à tous  les  points  du  système  t 
et  Sx,  Sy,  cf a,  étant  les  accroissemens  qu’on  attribue 
aux  coordonnées  du  point  quelconque  m. 

Si  les  liaisons  des  points  du  système  sont  toujours 
exprimées  par  les  équations  (2) , il  faudra  que  Sx , 
Sy,  Sz , et  les  accroissemens  Sx',  Sj',  Si! , Sx",  etc., 
des  coordonnées  des  autres  points  m1,  m",  etc. , satis- 
fassent aux  équations  (3)  ; au  moyen  de  ces  équations, 
ou  éliminera  donc  de  la  formule  (5)  Une  partie  des 
quantités  Sx,  Sy , etc.;  puis  on  égalera  à zéro  les 
coefficiens  des  quantités  restantes.  En  employant , 
comme  plus  haut,  la  méthode  des  facteurs  indéter- 
minés , leurs  valeurs  feront  connaître  les  percussions 
qu’éprouveront  les  liens  matériels  des  points  du  sys- 
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terne , par  l’effet  d’un  changement  brusque  de  vitesse, 

et  les  percussions  normales  aux  surfaces  ou  aux 

courbes  sur  lesquelles  ces  points  sont  astreints  à se 

mouvoir. 

536.  Lorsqu’on  voudra  appliquer  l’équation  (5)  à 
un  changement  brusque  de  vitesse  produit  par  le 
choc  des  corps  du  système  entre  eux  , ou  contre  des 
obstacles  fixes,  il  y aura  plusieurs  observations  im- 
portantes à faire. 

Soient  M et  M'  (fig.  29)  deux  de  ces  corps  solides , 
K leur  point  de  contact,  HKH'  la  normale  com- 
mune à leurs  surfaces  en  ce  point.  Les  déplacemens 
des  diflerens  points  de  ces  mobiles  pendant  toute  la 
durée  du  choc,  étant  regardés  comme  insensibles, 
l’équilibre  des  quantités  de  mouvement  perdues  peut 
se  rapporter  à tel  instant  qu’on  voudra  de  cette  du- 
rée ( n°  353)5  eQ  sorte  qu’ayant  pris  pour  A , B , C, 
les  composantes  de  la  vitesse  d’un  point  quelconque 
au  commencement  du  choc , on  peut  prendre , en 
même  temps,  pour  a,  b , c,  les  composantes  de  sa 
vitesse  à un  instant  quelconque  de  ce  phénomène  ; 
et  les  vitesses  de  tous  les  points  du  système,  qui  va- 
rient très  rapidement  pendant  cette  durée , devront 
toujours  satisfaire  aux  conditions  de  cet  équilibre. 
Mais  pour  que  ces  conditions  soient  exprimées  par 
l’équation  des  vitesses  virtuelles,  il  faut  que  les  dé- 
placemens infiniment  petits  qu’on  attribue  aux  points 
du  système , soient  compatibles  avec  sa  nature  et  avec 
la  disposition  relative  de  ses  parties  à l’instant  que  l’on 
considère;  et,  de  plus,  il  est  nécessaire  que  la  même 
chose  ait  lieu  à l’égard  des  déplacemens  directement 
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contraires  (n°  55i).  Ainsi,  par  exemple,  si  uu  point 
matériel  en  équilibre  est  posé  sur  la  surface  d’un 
corps  solide,  contre  lequel  il  s’appuie,  ce  point  peut 
se  mouvoir  en  tous  sens  sur  le  plan  tangent  à cette 
surface,  et  dans  un  sens  seulement  sur  la  normale. 
Cela  étant,  l’équation  des  vitesses  virtuelles  a lieu 
pour  tous  les  dépîacemens  tangentiels,  parce  que  les 
déplacemens  opposés  sont  également  possibles;  mais 
elle  ne  subsiste  pas  pour  le  déplacement  normal  , à 
cause  de  l’impossibilité  du  déplacement  contraire. 

Il  résulte  de  cette  observation  que  si  l’on  veut  ap- 
pliquer l’équation  (5)  à une  époque  déterminée  de  la 
durée  du  choc,  et  que  et  u soient,  à cet  instant , 
les  points  matériels  de  M et  M'  qui  répondent  au 
point  de  contact  K , on  pourra  attribuer  à /ul  et  fjJ  des 
déplacemens  infiniment  petits,  tout-à-fait  arbitraires 
et  indépendans  l’un  de  l’autre,  suivant  le  plan  tan- 
gent en  K ; mais  les  déplacemens  de  fj.  et  yt!  suivant  la 
normale,  devront  être  égaux  et  dirigés  suivant  la 
même  partie  K1I  ou  KH'  de  cette  droite  ; car  s’ils 
étaient  inégaux,  ou  qu’ils  n’eussent  pas  lieu  dans  un 
même  sens,  ces  deplacemens  ou  les  déplacemens 
contraires  des  points  fji  et  fi',  seraient  impossibles,  et 
l’équation  (5)  ne  leur  serait  point  applicable.  C’est 
faute  d’avoir  fait  attention  à cette  condition  essen- 
tielle, que  quelques  auteurs  ont  mal  interprété  l’é- 
quation dont  il  s’agit. 

Si  un  troisième  corps  solide  M"  touche  M' au  point 
K',  où  la  normale  commune  à leurs  surfaces  est  la 
droite  LK'L',  et  que  ni'  et  m"  soient  les  points  maté- 
riels de  M'  et  M"  qui  répondront  à K',  à l’instant  qup 
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l’on  considère  pendant  la  durée  du  choc , il  faudra 
aussi  que  les  déplacemens  infiniment  petits,  attribués 
à m' et  m"  suivant  cette  normale,  soient  égaux  et  de 
même  sens  dans  l’équation  (5)  ; et  de  même  pour  tous 
les  points  de  contact  des  corps  du  système  , lorsque 
plusieurs  d’entre  eux  viennent  se  choquer  simultané- 
ment. Dans  le  cas  du  choc  d’un  de  ces  corps  contre 
un  obstacle  fixe,  le  déplacement  normal  du  point  de 
contact  devra  être  supposé  nul,  puisqu’il  ne  serait  pas 
possible  dans  le  sens  opposé. 

537.  Quand  les  deux  mobiles  M et  M'  glisseront 
l’un  sur  l’autre  pendant  la  durée  du  choc,  il  faudra 
avoir  égard-,  dans  l’équation  (5),  au  frottement  qui 
en  résultera , et  qui  pourra  être  très  considérable , 
comme  on  l’a  dit  dans  le  n°  353. 

La  quantité  de  mouvement  infiniment  petite  que 
cette  force  enlèvera,  pendant  chaque  instant,  aux 
deux  mobiles  M et  M',  en  sens  contraire  des  vitesses 
des.  . points  matériels  pt  et  pt!  qui  répondent  au  point 
de  contact  K , sera  proportionnelle  à celle  que  M aura 
communiquée  à M'  suivant  KH',  ou  M'  à M suivant 
KH  , pendant  le  même  instant.  Donc , en  supposant 
.que  le  frottement  conserve  la  même  direction , pour 
chaque  mobile , pendant  toute  la  durée  du  choc , et 
qu’on  représente  par  U la  quantité  finie  de  mou- 
vement communiquée  par  un  mobile  à l’autre , sui- 
vant les  parties  KII  ou  KH'  de  la  normale,  pendant 
cette  même  durée , le  frottement  total  pourra  être 
représenté  par  f U ; f étant  un  coefficient  qui  ne  dé- 
pendra que  de  la  nature  des  deux  corps  près  de  leur 
point  de  contact.  Cette  force  devra  être  appliquée  à M 
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en  sens  contraire  du  glissement  de  p , et  à M'  en 
sens  contraire  du  glissement  de  p' . En  supposant 
donc  que  ces  monvemens  aient  lieu  suivant  les  deux 
parties  KF  et  KF'  d’une  tangente  FKF'  aux  deux 
mobiles , et  qu’on  représente  par  p et  p1  les  pro- 
jections sur  cette  droite,  des  déplacemens  infiniment 
petits  attribués,  dans  l’équation  (5),  aux  points  p. 
et  p!,  on  aura 

pour  le  terme  qu’il  faudra  ajouter  au  premier  mem- 
bre de  cette  équation,  à raison  du  frottement  que 
nous  considérons  : la  quantité  p est  positive  ou 
négative , selon  que  cette  projection  tombera  sur 
la  direction  KF  du  mouvement  de  p ou  sur  son 
prolongement  KF;,  et  de  même  la  projection  p'  sera 
positive  ou  négative,  suivant  qu’elle  tombera  sur 
KF'  ou  sur  KF. 

On  introduira  de  semblables  termes  dans  lequa- 
tion  (5) , pour  tous  les  points  dans  lesquels  deux  des 
corps  du  système  viendront  se  choquer.  La  considé- 
ration de  ces  termes  est  nécessaire  dans  la  pratique  ; 
l’exemple  du  n°  477  suffit  pour  montrer  l’influence 
que  ces  termes,  ou  les  frottemens  dont  ils  provien- 
nent, peuvent  avoir  sur  les  percussions;  mais  on 
en  fait  abstraction  lorsqu’il  s’agit  des  théorèmes  gé- 
néraux siir  le  choc  des  corps  ; et , dans  la  suite , 
nous  les  supposerons  nuis  ou  insensibles. 

On  néglige  aussi  les  quantités  de  mouvement  pro- 
duites par  le  poids  des  mobiles  pendant  la  durée  du 
choc,  attendu  que  ces  quantités  sont  proportion- 
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nellesà  cette  durée,  et,  conséquemment,  insensibles. 
Quant  aux  quantités  de  mouvement  produites  par  les 
attractions  moléculaires  qui  se  développent  pendant 
le  choc , soit  d’un  corps  a un  autre,  quand  la  distance 
de  leur  surface  est  devenue  insensible,  soit  dans  l’in- 
térieur de  chaque  corps , à raison  des  compressions 
ou  dilatations  qu’il  éprouve , on  en  a déjà  tenu 
compte  dans  l’équation  (5),  et  leurs  composantes  to- 
tales sont  précisément  les  quantités  qui  ont  été  re- 
présentées par  m A , /«B , ?nC , pour  le  point  quel- 
conque m. 

538.  Lorsqu’un  système  de  points  matériels  est 
entièrement  libre  dans  l’espace,  de  sorte  que  les 
équations  (2)  qui  expriment  leur  liaison , ne  contien- 
nent que  les  distances  mutuelles  de  ces  points,  dont 
aucun  n’est  supposé  fixe,  ou  assujetti  à demeurer  sur 
une  surface  ou  sur  une  courbe  donnée , on  peut  dé- 
composer le  mouvement  d’un  tel  système  dans  l’es- 
pace, comme  nous  l’avons  fait  précédemment  pour  un 
corps  solide  entièrement  libre  (n°  433),  en  deux  mou- 
vemens  plus  simples  : l’un  de  translation,  commun  à 
tous  les  points  du  système,  et  qui  sera  celui  de  son 
centre  de  gravité  ; l’autre  de  rotation  autour  de  ce 
centre.  Nous  allons  déduire  successivement  de  la 
formule  (1)  les  équations  différentielles  de  ces  deux 
mouvemens. 

D’après  la  nature  du  système,  il  est  évident  qu’on 
peut  déplacer  à la  fois  tous  ses  points  d’une  même 
quantité,  suivant  une  même  direction  quelconque. 
Supposons  que  a,  6,  y , expriment  les  projections  de 
ce  déplacement  commun  sur  les  trois  axes  des  cooi> 
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données  ; on  aura  alors 

a = Sx  ==  Sx'  = clV',  etc., 

= = etc., 

ifz  = JV  = cTz",  etc.  ; 

l’équation  (i)  deviendra  donc 

«2  m(X—  ^)+C2^Y~^T)+>2^Z— g)=o; 

» 

et  comme  les  trois  quantités  a,  £ , sont  indépen- 
dantes entre  elles,  cette  équation  se  décomposera  en 
celles-ci  : 

2 m ~ =2 mX,  2 m — =x=  2mY,  2m  — = 2mZ.  (6) 

Or,  si  l’on  appelle  x, , yx , z, , les  trois  coordon- 
nées du  centre  de  gravité  du  système , on  aura 

x,2m  = 2mx,  j,2m  = 2mj',  z,2m=2mz; 

d’où  l’on  déduit 


éPx,  _ _ «/“x 

3F  ïm=2">3F  - 

ïj*=s,4’ 

</’z,  _ //‘z 

— — 2m  = 2m  — v—  : 
rff»  d/a  * 

par  conséquent,  on  aura 


^ 2m=2mX,  ^ 2m=2mY,  2m=2mZ,  (7) 

pour  les  équations  différentielles  du  mouvement  du 
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centre  de  gravité,  qui  sera  le  mouvement  de  trans- 
lation  du  système.  Elles  montrent  que  le  centre  de 
gravité  de  tout  système  entièrement  libre,  est  le 
même  que  si  les  masses  de  tous  les  mobiles  y étaient 
réunies,  et  que  leurs  forces  motrices  y fussent  trans- 
portées parallèlement  à leurs  directions,  comme  dans 
le  cas  d’un  seul  corps  solide  ( n°  438  ). 

Si,  parmi  les  points  m,  m',  m",  etc.  , il  y.en  avait 
qui  fussent  assujettis  à se  mouvoir  sur  des  surfaces 
données,  les  équations  (6)  et  (7)  pourraient  encore 
subsister,  en  joignant  aux  forces  données , d’autres 
forces  inconnues  en  grandeur,  perpendiculaires  à ces 
surfaces,  et  qui  exprimeraient  leurs  résistances;  ce  qui 
permettrait  ensuite  de  faire  abstraction  des  surfaces 
données,  et  de  considérer  les  points,  m,  m',  m",  etc., 
comme  appartenant  à un  système  entièrement  libre. 

539.  La  nature  d’un  tel  système  permet  aussi  de 
faire  tourner  à la  fois  tous  ses  points  autour  d’un 
même  axe,  et  d’une  même  quantité  angulaire,  de 
manière  que  leurs  distances  mutuelles  ne  varient  pas. 
Supposons  que  cette  droite  passe  par  l’origine  des 
coordonnées.  Soient  A,  /x,  v,  les  angles  que  fait  sa 
direction  arbitraire  avec  les  axes  des  x,  y,  z;  si  nous 
faisons  pour  un  moment 

+ dTr*  + JV  = h\ 

les  cosinus  des  angles  que  fait  la  direction  du  dépla- 
cement de  m,  avec  des  parallèles  aux  trois  axes,  me- 

, . . tïcfriï  . 

nees  par  ce  point,  seront  , — , — ; et  comme  cette 

direction  est  comprise  dans  un  plan  perpendiculaire 
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à l’axe  de  rotation  , il  faudra  qu’on  ait 

îx  . , <tr  , t; z 

-J  COS  A + ~ COS  [L  + COS  V = O. 

' * 

De  plus , l’axe  de  rotation  passant  par  l’origine  des  * 
coordonnées , la  quantité  x%  H- y*  + z*  ne  variera  pas 
pendant  le  déplacement  de  m ; on  aura  donc  aussi 

xJx  4-  yjy  -4-  zjz  = o ; 

çl  l’on  tire  sans  difficulté , de  ces  deux  dernières 
équations  , 

Jz  = (y  cos  A — x cos  fx  ) e , 

J y = ( x cos  V — z cos  A ) t , 

Jx  = ( z cos  (A  — y cos  v ) e ; 

I , 

e étant  un  facteur  indéterminé.  On  aura  de  même  1 
Jz!  = (y  cos  A — x1  cos  il  ) e',  • 

J'y ' = ( x'  cos  v — z cos  A ) t'y 
Jx'  .=»  ( z'  cos  [a  — y cos  v ) t'; 

• /'  . V 

ê'  étant  aussi  un  facteur  indéterminé  qui  devra  être 
égal  à t,  pour  , que  le  mouvement  de  rotation  soit  le 
même  pour  m et  pour  m\  et  que  la  distance  de  ces 
deux  points  ne  varie  pas.  En  effet,  le  carré  de  cette 
distance  étant  ( x — x')*  4-  (y  y'  / «H  ( ? — z'  )*, 
et  les  formules  précédentes  rendant  déjà  constantes" 
les  deux  parties  x*-^-y*-\-zr  et  x,a-A-y'*-A- z'*  de  cette 
quantité  , il  faut  que  la  variation  de  xx'  +jj'  + zzf 
soit  aussi  nulle  ; d’où  il  résulte 

• , I*1 

x'j X-Ar  y'Jr  4-  z’d'z  4-  xJx  4-jrcf/'  4-  z/z'  ==  o; 

• I 

* 

’ . ■ ' . * \ 
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on  bien,  en  mettant  pour  J'x , Jx',  etc. , leurs  va- 
leurs, 

[(x'y  — jr'x)  cos  v -+•  (z'x  — x'z)  cos  /* 

♦ + (j1  z — z'j  ) cos  A ] ( fi  — s'  ) = o ; 

équation  qui  ne  peut  subsister  pour  tous  les  points 
du  système , qu’autant  qu’on  aura  t'  — 6. 

Je  substitue  les  formules  (8)  à la  place  de  Jx,  Jy, 
Jf,  dans  l’équation  (i).  En  observant  que  e,  cos  A, 

. cos  fjt. , cos  v , sont  des  quantités  communes  à tous  les 
points  du  système,  il  vient 

ccos  ,2m  X)] 

+ .COS“2m  0=  ~ X)  æ{%  ~ Z)] 

+ £C0sXZm[,-  (£ -Z  ) - * (§—  V)]  = o; 

et  à cause  que  les  coefficiens  des  sommes  2 sont  trois 
quantités  indépendantes  entre  elles,  cette  équation  se 
décomposera  en  trois  autres,  savoir  : 

(y  ife — y tf) ~ C xY — 7X  )> 

2m(z  ^-4)=2m(2X-^z), 

. *m(r  — zY), 

lesquelles  équations  seront  celles  du  mouvement  de 
rotation  d’un  système  entièrement  libre,  autour  d’un 
point  fixe  qu’on  peut  prendre  arbitrairement,  et  où 
l’on  placera  l’origine  des  coordonnées.  Ces  équations 
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subsisteront  encore,  lorsque  tous  les  points  m , m', 
ni!',  etc.,  ou  une  partie  d’entre  eux,  seront  assujettis 
à rester  à des  distances  données  de  cette  origine , 
puisque  les  valeurs  de  Sx,  Sx',  etc. , dont  on  a fait 
usage,  satisfont  à cette  condition. 

Si  le  système  se  réduit  à un  seul  point,  le  mouve- 
ment de  rotation  ne  se  distinguera  pas  du  mouvement 
de  translation  ; les  équations  (9)  ne  seront  effective- 
ment qu’une  combinaison  des  équations  (6)  ; et  l’on 
voit,  de  plus  , que  chacune  d’elles  sera  une  suite  des 
deux  autres;  car  en  supposant  que  le  système  se  ré- 
duise au  point  m,  et  ajoutant  les  équations  (g) après 
les  avoir  multipliées  par  z,  y,  x , il  en  résultera  une 
équation  identique. 

Au  lieu  de  faire  tourner  le  système  autour  d’un 
axe  quelconque , pour  obtenir  à la  fois  les  trois  équa- 
tions (9),  on  obtiendrait  plus  simplement  chacune 
d’elles,  en  faisant  coïncider  cette  droite , comme  dans 
le  n°  54o , avec  l’un  des  axes  des  coordonnées  ; mais 
le  calcul  précédent  a l’avantage  de  montrer  que  la 
considération  d’un  mouvement  autour  d’un  axe  quel- 
conque ne  peut  donner  que  les  trois  équations  (9), 
de  même  que  la  considération  d’un  mouvement  pa- 
rallèle h un  axe  quelconque  ne  peut  donner  que  les 
trois  équations  (6). 

S’il  y a,  dans  le  système,  un  axe  fixe , et  qu’on  le 
prenne  pour  celui  des  z,  par  exemple,  la  première 
équation  (9)  subsistera  seule , et  sera  celle  du  mou- 
vement de  rotation  autour  d’un  axe  fixe , comme 
dans  le  cas  d’un  corps  solide  ( n°  691  ). 

540.  Dans  le  cas  d’un  système  entièrement  libre,  ou 
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les  équations  (6)  et  (9)  ont  lieu  simultanément , trans- 
portons l’origine  des  coordonnées  au  point  du  sys- 
tème dont  les  coordonnées  variables  seront  repré- 
sentées par  x, , yx , z, , relativement  à la  première 
origine;  et  faisons,  pour  cela, 

■x  =ccx+xt,  jr  =jrt+y)}  z=z,  + z,, 
x'  = xl-\-  x,',  y =jr , + y!,  z'  = z,  + z/ , 
etc.; 

en  sorte  que  x ,,  y,,  zn  xJ,  y/,  zj , etc.,  soient 
tes  coordonnées  de  m,  m1,  etc.,  rapportées  à la  nou- 
velle origine.  La  première  équation  (9)  pourra  d’a- 
bord s’écrire  ainsi  : 


+ (x<  y — r.  d-£)  = ( x,v  — jr,x  ) ; 


les  termes  multipliés  par  x , et  y,  se  détruisent,  en 
vertu  des  deux  premières  équations  (6);  et  en  ache- 
vant la  substitution  des  v^Jeurs  précédentes  de  x, 
x',  etc. , dans  la  partie  restant®  du  premier  membre , 
on  aura 


te.»**,. 

de  ' 


= 2i»(x(Y~yJX), 


quelle  que  soit  l’origine  mobile  des  coordonnées.  Mais 
si  ce  point  est  le  centre  de  gravité  du  système , les 
; sommes  Inix,  et  2mjr,  seront  nulles  ; par  conséquent, 

les  ternies  multipliés  par  et  , disparaîtront 


» 


♦ 
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encore  comme  ceux  qui  avaient  .r,  et  y,  pour  facteurs; 
ce  qui  simplifiera  1 équation  precedente.  En  faisant 
des  réductions  semblables  sur  les  deux  autres  équa- 
tions (9) , nous  aurons 

2m  (*'  ~~jr'  4?) — 2m  ~ > 1 

SmfoX  — xtZ),  > (10)  > 

2m( r^-h-£)  = *rnW-z?),  } 

pour  les  trois  équations  du  mouvement  de  rotation 
du  système  autour  de  son  centre  de  gravité.  En  les 
comparant  aux  équations  (9),  on  voit  que  ce  mouve- 
ment sera  le  même  que  si  le  centre  de  gravité  était 
un  point  fixe , et  que  les  forces  données,  qui  agissent 
sur  tous  les  points  du  système , ne  fussent  pas  chan- 
gées ; propriété  qui  n’appartient  qu’au  centre  de  gra- 
vité, et  que  nous  avions  déjà  trouvée  (n*  438)  dans 
le  cas  d’un  corps  solide  entièrement  libre. 

541  • Si  l’on  donne  aux  quantités  Sx,  Sy,  etc.,  que 
renferme  l’équation  (5),  les  mêmes  valeurs  que  dans 
le  n°  538,  on  en  déduira 

’S.ma  = 2mA , 2 mb  = 2mB,  2 me  = 2mC  ; (11) 

ce  qui  montre  que  dans  les  cbangemens  brusques  de 
vitesse,  la  somme  des  quantités  de  mouvement  de 
tous  les  points  d’un  système  entièrement  libre  de- 
meure la  même  , parallèlement  à chaque  axe  des 
coordonnées,  et,  par  conséquent,  suivant  une  di- 
rection quelconque.  Il  en  résulte  aussi’ que  la  gran- 
deur et  la  direction  de  la  vitesse  du  centre  de  gra- 
2.  27 
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vite  »e  ehangent  pas  non  plus  ; car  les  composantes 
de  Cette  vitesse,  avant  et  après  le  changement  brus- 
que, sont  les  deux  membres  de  chacune  des  équa- 
tions (ii),  divisés  par  la  masse  totale  2m.  Ainsi, 
dans  le  choc  de  deux  ou  d’un  plus  grand  nombre 
de  corps,  de  nature  et  de  forme  quelconques,  la 
vitesse  de  leur  centre  de  gravité  et  la  quantité  to- 
tale de  mouvement  suivant  chaque  direction,  n’é- 
prouvent jamais  aucun  changement , comme  nous 
l’avons  déjà  vu  dans  un  cas  particulier  (n°  364). 

Si  a,  b, 'ct  a' % b',  c',  etc.,  sont  les  composantes 
des  vitesses  initiales  de  m , m',  etc. , et  A , B , C , 
A',  B',  C' , etc.,  les  composantes  des  vitesses  qui 
leur  seraient  imprimées  d’une  manière  quelconque  à 
l’origine  du  mouvement,  si  ces  points  matériels 
étaient  isolés,  on  aura 

^ 2m  5=  2ma , ~2m=  2 mb , ~ 2m  = 2 me  , 

et , par  conséquent , 

^2m  = 2mA , ^'2 m = 2mB,  ~ 2m  = 2mC  , 

pour  t = o;  équations  qui  feront  connaître  les  com- 
posantes de  la  vitesse  initiale  du  centre  de  gravité , 
d’après  les  vitesses  données  A , A',  etc»,  ou  seulement 
d’après  la  somme  totale  des  quantités  de  mouvement 
communiquées  au  système  parallèlement  aux  trois 
axes  des  coordonnées. 

Je  mets  encore  dans  l’équation  (5)  les  formules  (8 
à la  place  de  efx,  «fjr,  d'à,  et  j’en  conclus 

' K 

♦ • 
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1m  (xb  — ja)  = 1m  (xB  — J A),  ) 

1m  ( za  — xc ) = 1m  (zA  — xC  ) , > (12) 
1m  ( yc  — zb)  = 1m  (j’C — zB)  ; ; 

ce  qui  fait  voir  que,  dans  les  changemens  brusques 
de  vitesse,  les  momens  des  quantités  de  mouvement 
de  tous  les  points  d'un  système  entièrement  libre 
restent  les  mêmes,  par  rapport  a un  axe  quelconque; 
théorème  qui  subsiste  encore,  lorsque  le  système  ren- 
ferme un  ou  plusieurs  points  fixes,  pourvu  que  ces 
peints  appartiennent  à l’axe  des  momens. 

En  supposant  que  ces  équations  (12)  répondent  à 
l’origine  du  mouvement,  de  sorte  qu’on  ait 


pour  t — o,  et  en  transportant,  comme  dans  le  nu- 
méro précédent,  l’origine  des  coordonnées  au  centre 
de  gravité  du  système , qu’on  suppose  entièrement 
libre,  on  changera  ces  équations  en  celle-ci  : 


(*/  rrji)  — —J  A)  > 

2m  ( z'Ti — */  ii)  — (Z/A  — x£)  > 

(j‘  it~  z>  dü)  = (J'C  — z A)  > 

dans  lesquelles  xt,  jt,  z,,  sont  les  coordonnées  du 
point  quelconque  m , relativement  à la  nouvelle  ori- 
gine. Ces  équations  seront  celles  du  mouvement  ini- 
tial du  système  autour  de  son  centre  de  gravité  ; et 
comme  elles  ne  renferment  pas  les  composantes  de  la 

* 2;.. 
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vitesse  de  ce  point , il  s’ensuit  que  ce  mouvement  de 
rotation  sera  le  même  que  si  le  centre  de  gravité 
était  un  point  fixe , et  que  les  vitesses  données  A , 
A',  eftc. , qui  sont  comprises  dans  les  seconds  mem- 
bres, ne  fussent  pas  changées  ; résultat  conforme  à ce- 
lui que  nous  avons  déjà  trouvé , d’une  autre  manière, 
pour  le  cas  d’un  corps  solide  (n*  436). 

542.  Nous  ferons  remarquer  que  les  équations  (11) 
et  (12)  peuvent  se  déduire  des  équations  (6)  et  (9),  * 
en  supposant,  dans  celles-ci,  que  mX,  mY,  mZ  , 
m'X',  m' Y',  m! Z',  etc. , soient  les  composantes  de 
forces  motrices  agissant  sur  Tes  points  m , m',  etc. , 
avec  une  grande  intensité , et  susceptibles  de  produire 
pendant  un  très  court  intervalle  de  temps,  que  nous 
représenterons  par  0,  des  quantités  de  mouvement 
données  mA,  mB,  mC,  m'A',  m' B',  m!C,  etc. 

En  effet,  d’après  cela , on  aura 

fl  Xdt  = A,  ^ Ydt  = B , flzdt  ~ C ; 


et  si  les  points  du  système  sont  en  repos  au  commen- 
cement du  temps  0,  et  que  a , b , c,  a',  b’,  c\  etc. , 
soient  les  composantes  de  leurs  vitesses  à la  fin  de  cet 
intervalle  de  temps,  on  aura  aussi 


flw,h=a’  flwdt  = b’  f/ÎÏFJt  = c’ 


pour  le  point  quelconque  m. 

Or,  en  multipliant  la  première  équation  (6)  par  dt, 
et  intégrant  ensuite  ses  deux  membres  depuis  t = o 
jusqu’à  t — 6,  on  a 
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ce  qui  coïncide,  d’après  ce  qui  précède,  avec  la  pre- 
mière équation  (i i);  et  de  meme  pour  les  deux  au- 
tres équations  (6)  et  (11). 

De  plus,  si  l’on  fait  abstraction  des  déplacemèns 
des  points  m,  m',  m",  etc.,  pendant  le  temps  0,  et 
que  l’on  considère,  en  conséquence,  leurs  coordon- 
nées comme  constantes  pendant  l’action  des  forces 
données , on  déduira  de  la  première  équation  (g) 

— 7,m(x . J'^Xdt — y.  J'  Xdtj  ; 

ce  qui  n’est  autre  chose  que  la  première  équa- 
tion (12),  en  vertu  des  suppositions  précédentes;  et 
l’on  conclura  de  même  les  deux  autres  équations  (ia) 
des  deux  dernières  équations  (g). 

543.  Les  accroissemens  des  coordonnées  dont  on  a 
fait  usage  dans  le  n°  53g , supposent  que  les  distances 
des  points  du  système  entre  eux  et  à l’origine  des 
coordonnées,  sont  invariables;  leurs  expressions, 
divisées  par  dtr  doivent  donc  coïncider  avec  les  com- 
posantes de  la  vitesse,  relatives  aux  élémens  d’un  corps 
solide,  tournant  autour  d’un  point  fixe;  ce  qu’il  ne 
sera  pas  inutile  de  vérifier. 

Pour  cela,  soient  Ox,  0 y,  0 z (fig.  5o),  les  axes  des 
coordonnées , et  01  l’axe  qui  répond  aux  angles  A , 
fjt,  v,  du  n°  53g,  autour  duquel  on  fait  tourner  le  ' 

système  d’une  quantité  infiniment  petite.  Dans  ce- 
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mouvement,  les  points  du  système  décrivent  des  arcs 
de  cercle  semblables,  et  ont  tous  la  même  vitesse  an- 
gulaire; pour  la  connaître,  il  suffira  de  déterminer 
celle  d’un  point  K,  qui  se  trouvait,  par  exemple, 
sur  l’axe  0 z au  commencement  de  l’instant  dt.  Or, 
pour  ce  point  ,onaÆ  = o et  y = o ; ce  qui  réduit 
les  formules  (8)  à 

J'x  = zi  cos  fi,  jy  = — zecosA,  ^ = 0; 
la  vitesse  absolue  du  point  K sera  donc 

• . f^X1  -f-  S~J*  <t3a  Zt  si  II  , 

V d?  ~ ~dT  » 

à cause  de  cos'  A -f-  cos*  jx  -f-  cos*  v = 1 . Sa  distance  à 

l’axe  01  est  z sin  v ; par  conséquent,  on  aura  pour 

sa  vitesse  angulaire,  qui  sera  celle  de  tout  le  sys- 
tème. 

En  la  représentant  par  u> , on  aura  donc  t ~ cùdt  ; 
et  si  l’on  fait 

a cos  A =^p,  ® cos  fA=zq,  a cos  n ~ r , 

les  formules  (8)  deviendront 

= *9)»  % —{xr~zp)t  *£=(zq—jrr)i 

résultats  qui  coïncident  avec  ceux  du  n°  408,  en  pre- 
nant , dans  ceux-ci , les  directions  des  axes  mobiles 
Q*,>  Q r,7  Oz,,  à l’instant  que  l’on  considère,  pour 
celles  des  axes  fixes  et  arbitraires  Ox , 0 y,  Oz. 

O11  peut  remarquer  que  si  le  plan  mOz  décrit  d’a- 
bord un  angle. rdt  autour  de  l’axe  Oz,  et  que  le  mou- 
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vement  ait  lieu  de  Ox  wrs  Qf,  ou  dans  le  sens  indi- 
qué par  la  flèche  s,  on  aura  les  accroissemenS  des 
coordonnées  x,  y,  z,  du  point  m,  en  faisant  o et 
q=zo  dans  les  valeurs  de  «fx , J'y,  Jz  ; par  consé- 
quent, ses  trois  coordonnées  deviendront 

x — yrdt , y -f-  xrdt , z. 

Après  ce  premier  mouvement,  si  le  plan  tnOy  décrit 
un  angle  qdt  autour  de  l’axe  Oy,  et  en  allant  de  l’axe 
Oz  vers  l’axe  Oar,  les  accroissemens  des  coordonnées 
de  m s’obtiendront  en  faisant  p sa  o et  r = o dans  les 
valeurs  de  «fx,  Jy,  Jz,  et  y mettant  ensuite  les 
trois  coordonnées  précédentes  à la  place  de  x,  y,  z; 
d’où  il  résulte  qu 'après  ce  second  mouvement  les 
coordonnées  dn  point  m seront 

x — yrdt  -f-  zqdt , y -f-  xrdt , z — ( x — yrdt ) qdt  ; 

et  la  troisième  se  réduira  à z — xqdt , en  négligeant 
l’infiniment  petit  du  second  ordre.  Enfin , après  le 
second  mouvement , si  le  plan  mOx  décrit  un  angle 
pdt  autour  de  l’axe  Ox,  et  en  allait  de  l’axe  0 y vers 
l’axe  Oz,  on  trouvera,  en  négligeant  les  infiniment 
petits  du  second  ordre , 

x+{zq—yr)dt,  y+(xr—zp)dt , z+(yp—xq)dt , 

pour  les  trois  coordonnées  du  point  m,  à la  fin  du 
troisième  mouvement,  qui  étaient  primitivement 
x y y,  z. 

On  conclut  de  là  que  si  un  point  m tourne  successi- 
vement autour  de  trois  axes  rectangulaires,  avec  des 
vitesses  angulaires  p,  q,  r , et  pendant  des  instans 
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égaux,  son  déplacement  fiual  sera  le  même  que  s’il 
eût  tourné  pendant  un  de  ces  instans,  avec  une  vi- 
tesse angulaire  u , autour  d’un  seul  axe,  faisant  avec 
les  trois  premiers  des  angles  dont  les  cosinus  sont 

-,  ?,  -j.  Cette  remarque,  relative  aux  trois  vitesses  de 

rotation  p,q,r,  qu’on  appelle  les  composantes  de  la 
vitesse  a (n°  407),  s’applique  également  aux  compo-. 
santés  d’une  vitesse  de  translation. 

La  composition  des  vitesses  de  rotation  suit  les 
mêmes  lois,  et  est  comprise  dans  les  mêmes  formules 
que  celle  des  vitesses  de  translation  ; en  partant  de  cette 
analogie  de  ces  deux  sortes  de  mouvement,  on  en 
peut  déduire  l’identité  de  la  composition  des  momens 
et  de  la  composition  des  forces,  que  nous  avons  con- 
clue ( n°  281  ) d’une  semblable  analogie  entre  les 
projections  des  lignes  droites  et  les  projections  des 
surfaces. 

§ H*  Lois  générales  des  petites  oscillations. 

♦ 

544.  Indépendamment  des  mouvemens  de  trans- 
lation et  de  rotation  communs  à tous  les  points  d’un 
système  quelconque,  et  dans  lesquels  leurs  distances 
ne  varient  pas,  il  y a d’autres  mouvemens  où  les 
mobiles  s’éloignent  et  se  rapprochent  les  uns  des  au- 
tres. Or,  si  leurs  déplacemens  sont  constamment  très 
petits,  on  peut  réduire  le  problème  à des  équations 
linéaires,  et  déterminer,  par  approximation,  les  coor- 
données des  mobiles  en  fonctions  du  temps.  Des  phé- 
nomènes très  nombreux  et  très  variés  dépendent 
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de  ces  petits  mouvemens  oscillatoires , dont  nous  al- 
lons maintenant  faire  connaître  les  lois  générales. 

Soient  i le  nombre  des  mobiles  m,  rri,  m",  etc.,  qt 
v le  nombre  des  équations  (2)  du  n°  53 1,  qui  expri- 
ment les  conditions  du  système.  Le  nombre  des  coor- 
données de  ces  points  matériels  sera  3 i,  et  si  l’on  fait 
3 i — v = n,  les  équations  (2)  détermineront  un 
nombre  v de  coordonnées  en  fonctions  des  n autres , 
ou , plus  généralement , toutes  les  coordonnées  pour- 
ront être  déterminées  au  moyen  de  ces  équations, 
en  fonctions  de  n variables  indépendantes.  Je  re- 
présenterai par  a,  £,  y,  etc.,  les  valeurs  initiales 
de  ces  n variables,  et  par  a-f-M,  G v ,y  -\-w,  etc., 
leurs  valeurs  au  bout  du  temps  £;  et  je  supposerai 
que  les  inconnues  u , v , w , etc. , soient  de  très 
petites  quantités  pendant  toute  la  durée  du  mou- 
vement. Chacune  des  coordonnées  des  mobiles  sera 
une  fonction  donnée  de  a.-\-u,£-\-v,y-\-w,  etc., 
qui  pourrait,  en  outre,  renfermer  le  temps  t,  si 
cette  variable  entrait  explicitement  dans  les  équa- 
tions (2).  Ces  fonctions  pourront  se  développer  en 
séries  très  convergentes,  ordonnées  suivant  les  puis- 
sances et  les  produits  de  u,  v,  w,  etc.  Je  représen- 
terai ces  développemens  par 

x = p -j-  au  -4-  bv  4-  cw  + etc. 

i»*4-  7grv*-f-  huv  4-  kuw  -f-  W+  etc., 
J =/>.  4-  4-  6,1» 4-  c,w  + elc. 

+ ie  ,«*4-^/',  t»  *-Kg  .t  va-M  ,uv+kt  uw+l,  vw+  etc. , 
z =/>,  4-  a%u  + b% v 4-  ctw  -f-  etc. 

4-  ic1«*44/^,4-îg,iv‘-f//.«t»4-4,mv4-/1t»vv  4-  e le . , 
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.r'=  p'  -h  a'u  -f-  b'v  + c'w  + etc. 

•+-±e'u*  -f-  kf'v*  4-  z g'w*~\~  l,  uv 

4~  U'uw  -4-  l'vw  4-  elc. , 


y — p',  4-  a',u  4-  b\v  -j-  e',w  -f-  etc. 

+ ’ e',«‘  + r/',ca  -f-  4 4-  h',uv 

4-  k\uw  4-  /' ,tw  + etc. ,. 


z'  = p\-{-  a'%u  4-  b' %v  c'%\v  4-  etc. 

4-  T e'.«*  H-  î/>*  4-  ï g\w%  4-  h'jiv 

4-  k\uw  4-  l'  %vw  4-  etc. , 

etc.  ; 

et  je  supposerai  que  les  équations  (a)  ne  contien- 
nent pas  le  terme  t explicitement,  auquel  cas  tous 
les  coefficiens  des  puissances  et  des  produits  de  u, 
v,  w , etc.,  dans  ces  séries,  seront  des  constantes 
données.  Si  le  système  avait  un  mouvement  de 
translation  ou  de  rotation  commun  à tous  ses  points, 
il  faudrait  comprendre  les  parties  variables  de  leurs 
coordonnées,  qui  en  résulteraient,  dans  les  pre- 
miers termes  p , p, , etc.  ; mais,  pour  plus  de  sim- 
plicité, je  supposerai  que  cette  circonstance  n’a  pas 
lieu  ; et  ces  premiers  termes  seront  aussi  des  cons- 
tantes données. 

Les  composantes  des  forces  qui  agissent  sur  les  points 
ni , m',  m",  etc. , étant  des  fonctions  données  de  leurs 
coordonnées , si  l’on  substitue  dans  leurs  expressions 
les  valeurs  de  x,  y,  etc. , on  pourra  ensuite  les  déve- 
lopper suivant  les  puissances  et  les  produits  de  u, 
xv,  etc.  De  cette  manière,  on  aura  donc 
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X t=  P + Au  + Bp  -f  Cw>  -f-  etc. , 

Y = P,  + A ,u  4-  B,»>  4-  C.tv  4-  etc. , 

Z = P,  4-  A ,w  4-  Bav  4-  C,w>  4-  etc. , 

X'=F4-  A'u  4-  BV  4-  C'tv 4-  etc. , 

Y'  = P',4-  A',«4-  B'.v-f-  C>4-  etc., 
Z'  ==  P',4-  A'.«4-  B'.v-f-  C'.w'-f-  etc., 
etc.  ; 


les  premiers  termes  P,  P, , etc. , et  tous  les  coefli- 
ciens  A , A, , etc. , étant  des  fonctions  données  de  p, 
pt,  etc.,  a,  b,  etc.,  qui  pourraient,  en  outre,  ren- 
fermer le  temps  t,  si  cette  variable  entrait  explicite- 
ment dans  les  expressions  des  forces  données.  Nous 
supposerons  que  cela  n’a  pas  lieu  ; et  nous  regarde- 
rons les  quantités  P,  P,,  etc.,  A,  A,,  etc.,  comme 
des  constantes  données. 

545.  Cela  posé,  pour  appliquer  l’équation  (1)  du 
n*  53 1 au  mouvement  que  nous  considérons,  il  fau- 
dra attribuer  aux  variables  indépendantes  u , v , 
w,  etc. , des  accroissemens  infiniment  petits , qu’on 
représentera  par  Su,  JV , Sw , etc.;  puis  substituer, 
dans  cette  équation  (1),  les  valeurs  correspondantes 
de  Sx , Sjr  ■,  Sz,  qui  seront,  en  négligeant  les  infini- 
ment petits  du  second  ordre , 

Sx  = (ci  4-  eu  4-  hv  4-  kw  4-  etc.)JV 

~h  (&  ~h  fo  4 - hu  Iw  -\r  etc.)JV 

4-  (c  + gw  4"  ku  4-  V 4-  etc.)  Sw 

4-  etc., 
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«jy  = (a,  4-  e,u- f-  Ar.tv-f-  etc.)<f« 

4-  (^«  + f\v  “f-  f-  /,w  —{—  etc.)  S v 
+ (ci  + j,tv4-  /tv>  + etc.)JHv 

4*  etc., 

J'z  = (a.  H-  e.u-f-  A.p-f-  k,w-+-  etc.)  Ju 

+ (*.+  + Ku+  Ijv  + etc.)  eT y 

+ (c.  A-,m+  4-  etc.)  JV 

+ etc.  ; 

formules  d’où  l’on  déduira  les  valeurs  de  J\r',  jy', 
JV,  en  ajoutant  un  trait  supérieur  à toutes  les  cons- 
tantes; celles  de  Jx",  J'y",  J'z",  en  en  ajoutant 
deux;  etc.  La  substitution  de  ces  valeurs  de  Jx , 
Jy,  etc.,  étant  effectuée,  on  égalera  à zéro,  dans  le 
premier  membre  de  l’équation  (i),  le  coefficient  de 
chacune  des  quantités  Ju,  JV,  Jw,  etc.,  qui  sont 
arbitraires  et  indépendantes.  De  cette  manière,  on 
aura 

1m  -f*  eu  4-  hv  + kw  + etc.) 

+ — Y^(a,+  e,«4-  h,v- f-  ktw+  etc.) 

+ (^r  — Z)(a,+  etu+  h„v+  k%w-\-  etc.)^j  = o, 

2wC(a^—X)^  + fv  + ku  + Iw  4-  etc.) 

4-  — Y)  (6,  •+•  _/, p -f-  h,u~\~  ltw  4-  etc.) 

4-  (^r  — Z)  (£.  4-  fmv  4-  htu  4-  l„w  4-  etc.)!  = o , 
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2m[(^_.X)(c  +gw+  ku  lv  -f-  etc.) 

4-  (ÿ  — y)  *,«4-  l,v  + etc.) 

4-  — z)(c.+g.^+  *.“4-  hv  4-  etc.) J = o, 

etc.  ; 


les  sommes  2 s’étendant  toujours  à tous  les  points 
m,  m',  m",  etc.,  du  système. 

Il  restera  encore  à substituer  dans  ces  équations,  à 
la  place  de  x , y,  etc.,  X,  Y,  etc.,  leurs  valeurs  pré- 
cédentes. La  substitution  faite,  on  négligera,  dans 
une  première  approximation,  les  carrés  et  les  pro- 
duits de  u,  v , w,  etc.,  ainsi  que  les  produits  de 
ces  inconnues  et  de  leurs  coefficiens  différentiels 

d'u  d'2v  d‘w  . .,  . . 

~dï'’~dr’  ~dF  * etc‘  * *ÏU1  sont  aussl  des  (luantltes 

constamment  très  petites  ; il  en  résultera  alors  un 
nombre  n d’équations  linéaires  à coefficiens  cons- 
tans,  que  nous  indiquerons  par  (a),  et  dont  cha- 
cune sera  de  la  forme  : 


B$+Eè  + F<V 


etc. 


<S»  ^ " dr  f * dt' 

4 -G«  -f-  -f-  K w 4-  etc.  = Q ; J 


(«) 


les  coefficiens  D,  E,  F,  etc..  G,  H,  K,  etc.,  ainsi  que 
la  quantité  Q , désignant  des  fonctions  données  des 
constantes  qui  entrent  dans  les  valeurs  précédentes 
de  Æ,y,  etc.,  X,  Y,  etc. 

Après  avoir  déterminé  les  valeurs  approchées  de 
u,  v , w , etc. , au  moyen  de  ces  n équations,  pn  les 
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substituera  dans  les  termes  des  équations  rigoureuses, 
qu’on  a négligés  dans  cette  première  approximation  ; 
les  nouvelles  équations  qui  en  résulteront  différeront 
des  premières  en  ce  que  leurs  seconds  membres,  au 
lieu  d’être  constans,  seront  des  fonctions  connues 
de  t ; on  en  déduira  d’autres  valeurs  de  «,  i>,  w,  etc., 
plus  approchées  que  les  premières  ; et  ainsi  de  suite , 
par  la  méthode  des  approximations  successives.  Nous 
nous  bornerons  à la  première  approximation , suivant 
l’usage  ordinaire  dans  les  questions  de  ce  genre. 
Quand  les  points  matériels  m,  rri,  m",  etc.,  seront  en 
nombre  infini,  les  équations  (a)  se  changeront  en 
équations  aux  différences  partielles,  communes  à 
tous  les  points  du  système,  et  dont  le  nombre  sera 
toujours  égal  à celui  des  inconnues  u,  v,  w , etc. 
C’est  ce  que  l’on  a vu , par  exemple,  dans  le  problème 
des  cordes  vibrantes  (n°  483),  où  ces  inconnues 
sont  au  nombre  de  trois , qui  expriment  les  déplace- 
rons d’un  point  quelconque  de  la  corde  suivant  trois 
directions  rectangulaires,  et  dont  les  valeurs  dépen- 
dent de  trois  équations  aux  différences  partielles,  du 
second  ordre  par  rapport  à t. 

546*  Les  seconds  membres  des  équations  (à)  et  les 
coefficiens  qui  entrent  dans  les  premiers,  étant  des 
quantités  constantes,  on  pourra  toujours  faire  dispa- 
raître ces  seconds  membres,  en  augmentant  chacune 
des  inconnues  «,  v,  w,  etc.,  d’une  quantité  cons- 
tante, qu’on  déterminera  facilement.  Sans  restreindre 
la  généralité  de  la  question  , nous  pouvons  donc 
supposer  qu’on  a Q = o dans  chacune  des  équa- 
tions.,^) ; ce  qui  revient  à dire  que  les  valeurs  ini- 
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tiales  a,  6,  y,  etc.,  des  n variables  indépendantes, 
répondent  à un  état  d’équilibre  du  système,  dont 
on  l’a  écarté  en  déplaçant  un  tant  soit  peu  les  points 
m,  m!,  m",  etc.,  et  leur  imprimant  de  très  petites 
vitesses.  Ces  déplacemens  et  ces  vitesses  devant  être 
compatibles  avec  les  liaisons  des  points  du  système, 
ce  ne  sont  pas  les  valeurs  initiales  des  coordonnées 
jc,  y y etc.,  et  de  leurs  premiers  coefficiens  différen- 
tiels -jj,  etc.,  qui  sont  données  arbitrairement 

dans  chaque  cas  , mais  seulement  les  valeurs  initiales 
des  inconnues  indépendantes  u,  v,  w,  etc.,  et  de 

leurs  coefficiens  différentiels  etc. 

On  satisfera  aux  équations  (a)  sans  seconds  mem- 
bres, en  prenant 

u = RN  sin  (t  V/p  — r) , 1 
v = RN'  sin  (t  v/p  — r),  t 
w = RN"sîa(£  Vp  — r),  l 
‘etc.  ; ' 

R et  r étant  des  constantes  arbitraires , dont  la  se- 
conde pourra  être  supposée  positive  et  moindre  que 
TT,  et  |0,  N,  W',  N",  etc.,  désignant  des  constantes 
qu’il  s’agira  de  déterminer.  La  substitution  de  ces 
valeurs  de  «,  v,  w,  etc.,  dans  les  équations  (a)> 
donnera  évidemment  un  nombre  n d’équations  de 
cette  forme  : 

(DN  4-  EN'+  FN"+  etc .)  p = GN + HN'+  KN"+  etc . 

En  éliminant  entre  elles  un  nombre  n — 1 des  quan- 
tités N , N',  N",  etc.,  la  nu"“  s’en  ira  en  même  temps. 


G 
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et  l’on  aura,  pour  déterminer  p,  une  équation  du  de- 
gré n , que  je  représenterai  par 

A = o. 

De  plus,  les  valeurs  de  n — i des  quantités  N,  N', 
N",  etc. , par  exemple , de  N',  N",  etc. , qu’on  tirera 
de  ces  mêmes  équations,  seront  des  fractions  ratibn- 
nelles  du  degré  n,  par  rapport  à p,  ayant  un  déno- 
minateur commun , et  multipliées  toutes  par  la 
quantité  N,  qui  restera  indéterminée.  En  taisant 
eelîe-ci  égale  au  dénominateur  commun , les  n quan- 
tités N , N',  N",  etc. , seront  exprimées  symétrique- 
ment par  des  polynômes  du  degré  n relativement 
à p.  Or,  à cause  de  la  forme  linéaire  des  équa- 
tions (a),  on  y satisfera  non-seulement  par  les  va- 
leurs précédentes  de  u,  v,  w,  etc.,  relatives  à telle 
racine  qu’on  voudra  de  l’équation  A = o , mais 
aussi  en  prenant  pour  u,  v,  w,  etc. , les  sommes  de 
toutes  ces  valeurs  particulières,  dans  lesquelles  on 
pourra  changer  les  constantes  R et  r en  même  temps 
que  la  racine  de  A = o.  Si  donc  on  appelle  p. 
Pu  p*»  etc.,  les  racines  de  cette  équation,  et  qu’on 
représente  par  N , N, , N, , etc. , les  valeurs  cor- 
respondantes de  N;  par  N',  N',,  N',,  etc.,  celles 
de  N';  etc.,  on  satisfera  aux  équations  (a)  au 
moyen  de 

m=RN  sin^v/f — r)+R,N,  sin(<\Zp, — r,)+etc.,'\ 
v = RN'sin(<\/p — r)-J-R,N',sin(tf\/^ï — '^.)+etc., I ^ 

»v=RN'sin(<v/p — 'rY-*-R  N*  sin(<y/p, — r,)-f-etc.,i 
etc.  1 
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H,  R,,  Ra , etc.,  r , r,,rtf  etc.,  étant  des  cons- 
tantes arbitraires;  et  comme  elles  sont  au  nombre  de 
27i,  il  s’ensuit  que  ces  formules  (e)  seront  les  n inté- 
grales complètes  des  équations  (<z),  dont  chacune  est 
du  second  ordre. 

Dans  chaque  cas,  on  déterminera  les  valeurs  de 
R cos  r , R,  cos  r , , etc.,  Rsinr,  R.sinr,,  etc.,  au 
moyen  des  valeurs  données  pour  t = o , des  2 n quan- 
tités 11,  v,  w,  etc.,  , -jj , —f  etc.  Toutes  ces  va- 
leurs étant  supposées  très  petites,  celles  de  R,  R, , 
Ra,  etc.,  le  seront  aussi;  par  conséquent,  si  toutes 
les  racines  p , p, , p#,  etc. , de  l’équation  A = o,  sont 
réelles  et  positives,  les  valeurs  de  «,  v,  w,  etc.,  en 
fonctions  de  t,  seront  périodiques  et  demeureront 
très  petites,  comme  on  l’a  supposé  pendant  toute  la 
durée  du  mouvement.  Mais  si  une  ou  plusieurs  de 
ces  raciues  sont  imaginaires  ou  négatives,  les  termes 
qui  leur  correspondront  dans  les  équations  (8)  se 
changeront,  par  les  formules  connues,  en  exponeu- 
tielles,  et  croîtront  indéfiniment;  par  conséquent, 
les  valeurs  de  u,  v , tv,  etc.,  quelque  petites  quelles 
aient  été  à l’origine  du  mouvement,  finiront  par  ces- 
ser de  l’être;  et  les  formules  (c)  ne  pourront  plus  re- 
présenter les  valeurs  approchées  de  ces  inconnues,  que 
pendant  un  temps  peu  considérable.  Dans  le  premier 
cas,  que  nous  allons  examiner  spécialement,  l’état  d’é- 
quilibre, d’où  le  système  a été  un  peu  écarté , est  un 
état  stable  ; dans  le  second  cas,  cet  équilibre  est  non 
stable , du  moins  relativement  aux  dérangemens 
primitifs,  pour  lesquels  les  coefficiens  R , R, , Ri;  etc., 
2‘  28 
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des  termes  non  périodiques,  ne  sont  pas  égaux  à 

zéro. 

547.  Lorsque  tous  les  coefficiens  R,  R, , R«,  etc. , 
sont  nuis,  excepté  le  premier,  par  exemple,  les  for- 
mules (c)  se  réduisent  aux  formules  (b).  En  négli- 
geant toujours  les  carrés  et  les  produits  de  v , u, 
w,  etc.,  on  aura  donc  simplement  (n°  544) 


x=p  +(aN  H-  £N'-f-  «N"+  etc.)R sin  (ty/p — r) , 
y = p,  -f* N -f-  c.N'M- etc.)Rsin (t\/p — r), 

z =p,  + (aaN  + c,N"+etc.)Rsin  (t\/ p — r) , 

x'=  p'  -f-  («'N  + £'N'+  c'N"+  etc.)R  sin  (ty/p — r) , 
y= p\-\-  (a\N+ê\N'-f-c\N'-f-etc.)Rsin  (t\/J — r)  , 
z'  p1 (a'.N-f-ô'.N'-f-c'^N'+etc.jRsin  (t^ p— r) , 
etc. 


Les  premiers  termes  p,  p, , etc. , étant  constans , 
ainsi  que  les  coefficiens  des  seconds  termes , il 
s’ensuit  que,  dans  ce  cas,  tous  les  points  du  système 
* feront,  suivant  la  direction  de  chacune  de  leurs  coor- 
données, des  oscillations  isochrones  et  d’une  ampli- 
tude constante , dont  la  durée  sera  la  même  et  égale 

à , pour  tous  ces  mobiles,  et  dans  toutes  les 
Vf 

directions.  Les  rapports  des  amplitudes  pour  deux 
points  ou  deux  directions  différentes,  seront  détermi- 
nés , et  dépendront  de  la  nature  du  système  et  de  la 
racine  p de  l’équation  A = o.  Leur  grandeur  ab-  ‘ 
solue,  dépendante  du  facteur  R,  sera  arbitraire,  et  *• 
n’influera  pas  sur  la  durée  des  oscillations.  Tous 
les  mobiles  reviendront  à la  fois  à leur  position 
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d’équilibre , qui  répondent , par  hypothèse  (n*  5^6) , 
à us  o,  v = o , w = o , etc. , ou  à x = p , 
j^zpv>  etc.;  le  premier  retour  aura  lieu  au  bout 

d’un  temps  t = ■— , qui  dépendra , ainsi  que  R , 

de  leur  dérangement  primitif. 

Un  système  de  points  matériels,  dans  lequel  la 
liaison  de  ces  points  laisse  un  nombre  n de  varia- 
bles .indépendantes,  et  qu’on  dérangera  un  tant  soit 
peu  d’un  état  d’équilibre,  pourra  prendre  un  nom- 
bre n de  mouvemens  semblables  au  précédent  , tpi}  ;ly. 
répondront  aux  n racine»  de  l’équation  A = 0.  Ré 
plus,  en  vertu  des  formules  (c)  et  des  valeurs  CQt-t 
respondantes  des  coordonnées  x , y , etc. , tous  ces  < 
petits  mouvemens , ou  seulement  quelques  uns  d’en- 
tre eux,  pourront  avoir  lieu  en  même  temps  dans  ce 
système;  et  réciproquement,  quel  que  soit  son  dé- 
rangement initial,  on  pourra  toujours  décomposer 
le  mouvement  de  chacun  de  ces  points,  parallèle- 
ment à chaque  axe  des  coordonnées,  en  un  nombre  n, 
ou  moindre  que  «,  d’oscillations  simples,  comme  '* 
celles  qui  répondent  aux  équations  (d) , dont  les 
durées  indépendantes  du  dérangement  initial  seront 

-7=,  > ~7=-  * etc*  Quand  ces  durées  seront  toutes 

Vf  Vf,  Vf* 

commensurables , le  système  entier  reviendra  at% 
même  état  au  bout  de  chaque  intervalle  de  temps 
égal  à la  plus  longue  ; c’est  ce  qui  a lieu , par  exem- 
ple, dans  le  mouvement  des  cordes  vibrantes,  et  n’a 
pas  lieu  dans  le  mouvement  transversal  des  verges 
élastiques  (n°*  49°  et  5a 5). 

28.. 
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^ Cest  dans  ce  théorème  général  que  consiste  le  prin- 
cipe de  la  coexistence  des  petites  oscillations.  Il  a 
encore  lieu  lorsque  le  nombre  des  points  m,  m', 
m",  etc.,  du  système  est  infini;  le  nombre  des  oscil- 
lations simples,  qui  sont  alors  possibles,  peut  être 
aussi  infini  ; mais  leurs  durées  et  les  rapports  de  leurs 
amplitudes  n’en  sont  pas  moins  des  quantités  déter- 
minées. Ainsi , dans  le  mouvement  transversal  d’une 
corde  tendue,  dont  la  longueur,  le  poids  'et  la  ten- 
sion sont  l,  p et  csr,  et  en  désignant  par  g la  gravité, 
les  durées  des  oscillations  simples  ne  peuvent  être 


que  la  quantité  2 \j^~  ses  sous-multiples;  et, 


d’après  la  formule  ( d ) du  n°  489»  les  amplitudes  de 
l’oscillation  qui  répond  au  sous-multiple  quelcon- 
que 1,  sont  entre  elles  dans  le  rapport  de  sin  a 

iicx' 

si'u  -j- , pour  des  points  de  la  corde , dont  x et  x' 


sont  les  distances  à l’une  de  ses  extrémités. 

548.  Lorsque  les  points  m , m',  m" , etc. , oscille- 
ront dans  un  milieu  résistant , les  composantes  X , 
Y,  etc.,  des  forces  qui  les  sollicitent,  renfermeront  dans 

leurs  expressions  les  composantes  ~ , -jt  , etc. , des 

vitesses  de  ces  mobiles.  Si  la  résistance  du  milieu  est 
.proportionnelle  au  carré  ou  à une  puissance  supé- 
rieure de  la  vitesse,  elle  n’in/luera  pas  sur  le  mouve- 
ment du  système , au  degré  d’approximation  où  nous 

pous  sommes  arrête,  parce  que  les  termes  , 

d— , etc.,  qui  en  résulteraient  dans  les  expressions 
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de  X , V , etc. , sont  du  même  ordre  de  petitesse  que 
les  quantités  qui  ont  été  négligées.  Mais  si  les  mou- 
vemens  des  points  m , m',  m",  etc. , sont  peu  rapides, 
il  faudra  , comme  dans  le  cas  des  très  petites  oscilla- 
tions d’un  pendule  simple  ( n°  187  ),  supposer  la  ré- 
sistance proportionnelle  à la  première  puissance  de 
la  vitesse  ; supposition  qui  introduira  dans  les  ex- 
pressions X,  Y , etc. ,.  et  par  suite  dans  les  équa- 
tions (a),  des  termes  multipliés  par  — , ~ , etc., 
qu’on  ne  devra  pas  négliger. 

Ces  équations,  que  j’indiquerai  par  (e),  seront  alor& 
de  la  forme 


D 


d’u 

dF 


+ E$  + F 


Gm  -f-  Ht>  Kav  + etc. 

= D^  + E^  + F^+etc.; 


(«) 


D',  E',  F;,  etc.,  étant  aussi  des  coefficiens  constans, 
qui  seront  proportionnels  à la  densité  du  milieu , et 
généralement  très  petits  par  rapport  à ceux  qui  en- 
trent dans  le  premier  membre.  Or,  on  satisfera  à ce 
système  d’équations  au  moyen  des  formules  ( b ) mul- 
tipliées par  des  exponentielles , c’est-à-dire , en  pre- 

”aDt  ‘ • • ■ - ; ^ ;%  » 

u = UN  sin  ( t \/p  — r)e  "*»  I 

* . fi  = RN'sin(«.Vp  — r)e~yt,*\  (/) 

U f l 

w = RN"sin  (t  \/f  — r r)e  % I 

j • * 

■ • etc-i  ' . * ■ 
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e désignant  la  base  des  logarithmes  népériens,  et  a,  a>, 
a>",  etc.,  étant  des  quantités  constantes  et  très  petites. 

Je  négligerai  leurs  carrés  et  les  produits  de  ces  incon- 
nues et  des  coefficiens  D',  E',  F',  etc.  Les  valeurs  de  u, 
v,  w,  etc.,  satisfaisant  déjà  aux  équations  (e)  sans 
seconds  membres,  lorsque  l’on  fait  abstraction  4ps 
exponentielles  , leur  substitution  dans  les  équa- 
tions (e)  donnera  un  nombre  n d’équations  de  la  fortne  , 

aDNce)  + 2EN'a.,4-2FN"«'/-j-etc.=D'N+E,N'+etc., 

d’où  l’on  tirera  les  valeurs  des  n inconnues  a»,  a>\ 
etc. 

Ces  valeurs  seront  positives , parce  que  l’effet  de 
la  résistance  d’un  milieu  est  de  diminuer  graduelle- 
ment les  amplitudes  des  oscillations.  Cette  diminu- 
tion sera  plus  ou  moins  rapide  pour  les  diverses  va- 
riables indépendantes  u,'v,  w,  etc.  ; elle  dépendra 
aussi  de  la  racine  p de  l’équation  A = o , qui  entre 
dans  les  valeurs  de  N , N',  N",  etc.  ; en  sorte  que  les 
amplitudes  des  oscillations  simples  dont  le  système 
est  susceptible,  ne  décroîtront  pas  toutes  avec  une 
même  rapidité.  La  résistance  du  milieu  n’aura  d’ail- 
leurs aucune  influence  sur  la  durée  de  chaque  sorte 

d’oscillation  , qui  sera  toujours  pour  celle  qui 

Vf 

répond  à la  racine  p.  En  prenant  les  sommes  des  for- 
mules (f),  relatives  à toutes  les  racines  de  l’équation 
A = o,  on  aura,  comme  précédemment,  les  ya- 
leurs  les  plus  générales  de  u , v , w , etc. 

549.  Il  résulte  du  principe  du  n°  5^,  que  si  les 
points  d’un  système  sont  tellement  liés  entre  eux , > 
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qu’il  ne  reste  qu’une  seule  variable  indépendante  , ils 
ne  pourront  faire  qu’une  seule  espèce  d’oscillations , 
pour  lesquelles  la  durée  et  les  rapports  des  amplitudes 
relatives  aux  différons  mobiles  , dépendront  des 
forces  qui  les  sollicitent,  et  de  la  nature  du  système. 
Ce  cas  aura  lieu,  par  exemple  , dans  le  mouvement 
de  deux  points  matériels  m et  m , attachés  1 un  à 
l’autre  par  un  fil  d’une  longueur  constante,  et  obli- 

* gés  de  se  mouvoir  sur  des  courbes  données. 

Si , au  contraire , les  points  m , m',  m" , etc. , ne 
sont  pas  liés  entre  eux  ni  assujettis  à demeurer  sur 
des  surfaces  ou  sur  des  courbes  données  , ce  qui 
n’empêche  pas  qu’ils  ne  soient  soumis  a leurs  attrac- 
tions ou  répulsions  mutuelles  et  à d autres  forces 
semblables  dirigées  vers  des  points  fixes , toutes  leurs 
coordonnées  seront  des  variables  indépendantes  j et , 
dans  ce  cas , inverse  du  précédent , le  nombre  des 

• oscillations  simples  qui  pourront  avoir  lieu,  sera 
triple  de  celui  de  ces  points  matériels.  C’est  ce  qui 
arrive  effectivement  dans  le  problème  du  n*  534 , 
relatif  au  mouvement  très  petit  d un  point  m , consi- 
déré comme  entièrement  libre , et  soumis  à des  forces 
dirigées  vers  quatre  points  fixes. 

Pour  donner  encore  un  exemple  de  l’application 
du  principe  précédent , considérons  les  petites  oscilla- 
tions d’un  point  materiel  pesant  m}  sur  la  sui  face  d un 
ellipsoïde  dont  l’un  des  axes  est  vertical.  Soient  ac  la 
longueur  de  cet  axe , 2a.  et  a b celles  des  deux  axes 
horizontaux,  et  conséquemment 
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l’équation  de  la  surface,  quand  l’origine  des  coordon- 
nées est  à son  centre.  Si  l’on  transporte  cette  origine 
au  point  le  plus  bas , et  que  les  z positives  soient 
dirigées  de  bas  en  haut,  il  faudra  mettre  c — z,  au 
lieu  de  z,  dans  cette  équation.  Les  oscillations  du 
mobile  étant  supposées  très  petites,  de  part  et  d’autre 
de  ce  point  inférieur,  les  abscisses  horizontales  x et  y 
de  m le  seront  aussi,  et  son  ordonnée  verticale  z sera 
très  petite  par  rapport  à a:  et  y.  En  négligeant  le 
carré  de  z,  après  la  substitution  de  c — z à la  place 
de  z,  on  aura  alors 

ex'  , cr' 

z — 

et  si  l’on  appelle  h et  A:  les  rayons  de  courbure  des 
deux  sections  principales  de  la  surface , relatifs  à 
son  point  le  plus  bas , ou  à x = o et  y — o , on  en 
déduira 


Cela  posé,  dans  cette  questionnes  variables  indé- 
pendantes sont  au  nombre  de  deux , savoir  x et  y ; 
le  .mobile  ne  peut  donc  exécuter  que  deux  sortes  d’os- 
cillations simples  ; et  son  mouvement  le  plus  général, 
résultera  de  la  coexistence  de  ces  deux  mouvemens 
particuliers.  Or , si  l’on  écartai  l le  mobile  du  point  le 
plus  bas  de  l’ellipsoïde,  dans  la  section  dont  l’axe 
horizontal  est  2 a,  et  qu’on  lui  imprimât  une  vitesse 
dirigée  dans  le  plan  de  cette  section , il  est  évident 
qu’il  n’en  sortirait  pas  pendant  tout  son  mouvement. 
En  désignant  par  g la  gravité,  la  durée  de  ces  pe- 
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tites  oscillations  serait  alors  2 7ry^,  comme  celle  du 

pendule  simple  dont  la  longueur  est  h (n°  i85)  ; et, 
à un  instant  quelconque,  on  aurait 

x R sin f — r) , y — o ; 

R et  r étant,  comme  précédemment,  deux  constantes 
arbitraires.  Dans  le  cas  où  les  petites  oscillations  au- 
raient lieu  dans  le  plan  de  la  section  dont  l’axe  hori- 
zontal est  2b  , leur  durée  serait  2-7 iry  ^ i et  l’on  au-1 
rait,  à un  instant  quelconque  , 

x = o,  y — R' sin ^ t — r')  ; 

R' et  / étant  aussi  deux  constantes  arbitraires.  Donc, 
les  valeurs  les  plus  générales  de  x et^  seront  les 
sommes  de  ces  valeurs  particulières,  c’est-à-dire 

x.—  Rsin^  t — r^,  y = R'sin (^\/\  — /)  • 

Pour  déterminer  les  quatre  constantes  arbitraires 
R,  R',  r,  r1,  supposons  qu’on  a,  à l’origine  dn 
mouvement, 

. dx  1 dr  , 

t—  o,  x — p,  y — q,  Tl.  — p',  ft=q i 

il  en  résultera 

R sin  r = * — p , R'  sin  r'  = — q , 

R cos  r = p'  , R' cos/  = q'\/\> 
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par  conséquent,  en  ayant  égard  aux  valeurs  de  h et  k , 

nous  aurons,  à un  instant  quelconque, 

^ „ „„„  . V go  , p'a  . ÿgc 

x = p cos  t — — -f-  ■*—=  sut  t - — — , 

r « \/ge  * 

y — q cos  t -{ — -JL-  sin  t ~fc-, 

J 1 b ' y/  gc  b 

0 

Dans  le  cas  de  a=b  = c,  ces  formules  doivent 
coïncider  avec  celles  du  n°  207,  en  faisant , comme 
dans  celles-ci , 

x = a 8 cos  4 * y — «0  sin 
En  effet , elles  deviennent  alors 

a 0 cos  4,  = p cos  t \J  J + ÿ y/|  sin  t y/ ï , 

a 0 sin  4 = q cos  t y/j  + q ' \J | sin  t y/jj  ; 

mais  dans  ce  numéro  on  a supposé 

0=«,  4 = 0,  jt  — o,  aü^—€\/ga, 

quand  t = o ; ce  qui  exige  qu’on  prenne 

pz=aa , p'z=  o,  q = o,-  q'  = C\/gai 
il  en  résultera  donc 

0 cos  4 ==  * cos t y/f  * 0 sin  4 ===  ^ si»  < y/|  ; 

d’où  l’on  tire 
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• • 

fl*  = ^‘(«*  + £*)  + ^ (a*  — 6*)  cos  ut  y | , 

«tang4=  ^tangiy/î, 

comme  dans  le  numéro  cité. 

55o.  Supposons  généralement  qu’on  ait 

« = U , p = V , vv= W,  etc., 

pour  les  valeurs  des  variables  indépendantes  à un  ins- 
tant quelconque,  quand  on  a 

= t», , w = wt,  etc. , '"r 


u — u,,  v. 

du  dv 

dt—ui’  di' 


dw 

Tt 


~T,  —w,>  etc.. 


à l’origine  du  mouvement;  supposons  qu’on  ait 
aussi , à un  instant  quelconque , 


k = U', 

v = Y1,- 

tv=W', 

u’on  a 

• S . 

v — v,', 

XV  =s  P 

du  , 

57  = “/» 

dv  , 

dï  = V‘> 

t* 

1! 

•S  te 

■ t — o ; et  ainsi  de  suite.  Je  dis 

" • - * 


bout  du  temps  t quelconque  > 

= U + ^ + Uf/  + etc.,  -> 
o = V + V'  + V''  + etc., 
w = W + W'  + W"  + etc., 
etc., 

lorsqu’on  suppose,  à l’origine  du  mouvement, 


( (s) 

"V 
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U = U,  -J-  «/  + «,*  4“  «tC. , 

*»  = «V  H-  H-  «Jj*  + «te. , 

tv=  w,  -J-  tv/ -f-  **40 4“  etc., 
etc., 

^ = K,  *+-  «/  + «/  + etc., 

J = ^ + <>/  H-  *»,*  + etc. , 

5=  w/+  w/  + w/  + elc-> 

etc. 

En  effet,  d’après  les  premières  suppositions  qu’on 
a faites  sur  les  valeurs  initiales  de  u,  v,  w,  etc., 

~ ^ ^ , etc. , les  formules  (g)  satisferont  évi- 

demment pour  < = o à ces  dernières  équations;  de 
plus,  les  valeurs  particulières  de  u,  v , w , etc.,  sa- 
tisfaisant, par  hypothèse,  aux . équations  différen- 
tielles du  mouvement,  leurs  sommes  ou  les  for- 
mules (g)  y satisferont  aussi,  puisque  ces  équations 
sont  linéaires,  et  ue  renferment  pas  de  termes  indé- 
pendans  des  inconnues  u,  v , w,  etc.  (n°  5'46);  les 
formules  (g)  rempliront  donc  toutes  les  conditions 
de  la  question,  et  seront,  par  conséquent,  les  valeurs 
des  inconnues  à un  instant  quelconque. 

55 1.  Ce  théorème  général  peut  être  appelé  le 
principe  de  la  superposition  des  petits  mouvemens. 
On  ne  doit  pas  le  confondre  avec  celui  de  la  coexis- 
tence des  petites  oscillations  : il  est  indépendant  des 
lois  particulières  des  petits  mouvemens  que  l’on  con- 
sidère, et  résulte  seulement  de  ce  que  les  déplace- 
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mens  et  les  vitesses  des  mobiles  sont  traités  comme 
des  infiniment  petits,  puisqu’on  néglige  leurs  pro- 
duits et  leurs  puissances  supérieures  à la  première. 

En  vertu  de  ce  principe,  les  ondes  sonores  q«i 
partent  de  différens  points , se  propagent  et  se  super- 
posent dans  l’air  sans  se  modifier  ; en  sorte  qu’à 
chaque  instant  le  déplacement  et  la  vitesse  d’une  mo- 
lécule d’air,  suivant  une  direction  quelconque,  sont 
les  sommes  des  déplacemens  et  des  vitesses  qui  ré- 
pondraient à toutes  ces  ondes  considérées  isolément; 
ce  qui  nous  permet  d’entendre  distinctement  et  sans 
confusion  plusieurs  sons  à la  fois,  produits  par  diffé- 
rens  corps  sonores.  Les  sons  simultanés  peuvent  aussi 
résutter  de  la  coexistence  des  petites  oscillations  dans 
un  même  corps  sonore.- Ainsi , par  exemple,  lors- 
qu'une corde  tendue  exécute , en  même  temps,  les 
oscillations  isochrones  qui  répondent  à sa  longueur 
entière , et  celles  dont  la  durée  correspond  au  tiers 
de  cette  longueur,  le  mouvement  de  l’air  est  le 
même  que  si  deux  cordes,  dont  les  longueurs  seraient 
entre  elles  comme  un  est  à trois  , exécutaient  simul- 
tanément les  vibrations  les  plus  lentes  dont  elles  sont 
susceptibles;  et  l’on  entend,  en  même  temps,  le  ton 
fondamental  de  la  corde  donnée,  et  un  autre  ton  plus 
élevé , qui  est  la  quinte  de  l 'octave  supérieure.  C’est 
aussi  pour  cela  que  l’on  entend  distinctement  les 
sons  produits  par  les  vibrations  longitudinales  et  par 
les  vibrations  transversales,  qui  ont  lieu  à la  fois  dans 

une  même  corde  tendue , ou  dans  une  même  venre 
. « 
élastique. 

D'après  le  même  principe , les  ondes  produites  en 


446  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE, 

plusieurs  points  de  la  surface  de  l’eau , se  propagent 
simultanément  autour  de  ces  centres  différons,  et 
peuvent  se  croiser  en  tous  sens  à cette  surface , sans 
^ modifier  mutuellement  ; de  manière  qu’à  un  ins- 
tant quelconque  l’élévation  de  l’eau , en  tel  point 
qu’on  voudra , est  la  somme  des  élévations  positives 
ou  négatives  qui  auraient  lieu  en  vertu  de  toutes  ces 
ondes  considérées  isolément. 

L’explication  qu’on  donne  du  phénomène  des  in- 
terférences, dans  la  théorie  des  ondulations  lumi- 
neuses , est  aussi  fondée  sur  le  principe  de  la  super- 
position des  petits  mouvemens,  qui  est,  comme  on 
voit,  susceptible  de  nombreuses  applications. 

Pour  le  compléter,  nous  ajouterons  que  si  des 
forces  émanées  de  centres  mobiles  agissent  sur  les 
points  du  système,  les  seconds  membres  des  équa- 
tions (a)  de  leurs  petits  mouvemens  (n°  545) , seront 
des  fonctions  linéaires  des  composantes  de  ces  forces 
données.  Il  en  sera*de  même  à l’égard  des  intégrales 
complètes  de  ces  mêmes  équations  différentielles  ; 
d’où  l’on  conclut  que  les  parties  de  u,  v,  w,  etc.,  in- 
dépendantes de  l’état  initial  du  système , et , par 
suite , les  parties  semblables  des  coordonnées  des 
mobiles , seront  les  sommes  des  valeurs  quelles  au- 
raient si  les  forces  données  agissaient  séparément. 
Ainsi  f par  exemple , dans  le  phénomène  des  ma- 
rées, l’élévation  totale  de  la  mer  en  chaque  point 
et  à chaque  instant  est  la  somme  des  élévations  , 
prises  avec  leurs  signes,  qui  seraient  causées  par 
les  actions  isolées  du  soleil  et  de  la  lune;  et  c’est 
pour  cela  que , toutes  choses  égales  d’ailleurs , les 
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hautes  mers  sont  les  plus  considérables  dans  les 
sjzjgies,  et  les  moindres,  dans  les  quadratures. 

§ II.  Principes  de  la  conservation  du  mouvement 
du  centre  de  gravité et  de  la  conservation  des  aires. 

.55a.  Puisque  le  mouvement  du  centre  de  gra-* 
vite  d’un  système  entièrement  libre  est  le  même 
que  si  les  masses  de  tous  les  mobiles  y étaient  réu- 
nies , et  que  leurs  forces  motrices  y fussent  trans- 
portées parallèlement  à leurs  directions,  il  s’ensuit 
que  les  forces  données  dont  les  composantes  paral- 
lèles à chaque  coordonnée  seront  égales  et  contraires, 
n’entreront  pas  dans  les  équations  différentielles  de 
ce  mouvement.  Or,  ce  cas  est  celui  des  forces  mo- 
trices provenant  des  actions  mutuelles  des  points 
du  système , en  vertu  de  la  loi  générale  de  l 'action 
égale  a la  réaction , qui  s’observe  toujours  dans  la 
nature,  ainsi  qu’on  va  l’expliquer. 

Si  un  point  matériel  situé  en  M agit  sur  un  autre 
point  situé  en  M',  et  lui  imprime  ou  tend  à lui  im- 
primer, dans  un  instant,  une  quantité  de  mouvement 
infiniment  petite,  que  je  représenterai  par  /*,  on  ob- 
serve toujours  : 

ï#.  Que  cette  action  est  dirigée  suivant  la  droite 
menée  du  point  M'  vers  le  point  M,  ou  suivant 
son  prolongement  au-delà  de  M'; 

a*.  Qu’en  même  temps  le  point  situé  en  M'  Béagit 
sur  le  point  situé  en  M,  suivant  la  droite  qui  va 
de  M vers  M',  ou»  suivant  son  prolongement  au-delà 
de  M.  * • 
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• 3*.  Que  cette  réaction  communique  ou  tend  à com- 
muniquer au  point  situé  çn  M une  quantité  de  mou- 
vement précisément  égale  à fx. 

On  dit  qu’il  y a attraction  ou  répulsion  entre  ces 
deux  points  matériels,  selon  que  leur  action  mutuelle 
tend  à augmenter  ou  à diminuer  la  distance  MM'; 
. s’ils  sont  entièrement  libres,  et  que  leurs  masses 
soient  représentées  par  m .et  m',  les  vitesses  qu’ils 

prendront  seront  ^ et  , c’est-à  -dire , en  raison 

inverse  de  leurs  masses,  et  les  quantités  dont  ils  se 
rapprocheront  ou  s’écarteront,  pendant  un  temps 
infiniment  petit,  seront  égales  à ces  vitesses  mul- 
tipliées par  la  moitié  de  ce  temps  (n°  1 14)  : d’ailleurs, 
la  quantité  fx  pourra  dépendre  de  la  nature  des' corps 
auxquels  m et  m!  appartiennent,  ou  en  être  indépen- 
dante et  proportionnelle  au  produit  mm'  de  ces 
masses  (n°  241),  comme  dans  le  cas  de  l’attraction 
universelle. 

La  première  des  trois  propositions  qu’on  vient 
d’énoncer  peut  être  regardée  comme  évidente  en 
elle- même;  car  des  quantités  de  matière  m et  m', 
étant  réduites  à des  dimensions  infiniment  petites, 
et  placées  à une  distance  finie  l’une  de  l’autre,  il  n’y 
aurait  aucune  raison  pour  que  l’action  d’un  de  ces 
points  sur  l’autre  s’exerçât  d’un  côté  déterminé  de  la 
droite  qui  les  joint,  et  autour  de  laquelle  tout  est 
semblable  ; mais  les  deux  autres  propositions  ne 
peuvent  être  pour  nous  que  les  résultats  de  l’expé- 
rience, généralisés  par  induction  *et  confirmés  par 
joutes  les  conséquences  qui  s’en#déduisent.  En  effet. 
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nous  ne  pouvons  regarder  comme  impossible , à 
priori,  qu’un  point  matériel  m agisse  sur  un  autre  m! , 
sans  que  celui-ci  réagisse  sur  le  premier,  en  sens 
contraire  et  avec  une  égale  intensité.  Ainsi,  nous  ad- 
mettrons le  principe  de  la  réaction  égale  et  Contraire 
a l’action  comme  une  loi  générale  de  la  nature , qui 
nous  est  donnée  par  l’observation,  de  même  que  la  loi 
de  l’attraction  universelle,  en  raison  inverse  du  carré 
de  la  distance. 

553.  Cela  posé,  si  tous  les  points  matériels  d’un 
système  entièrement  libre  ne  sont  soumis  qu  a leurs 
actions  mutuelles,  ces  forces  motrices,  transportées 
au  centre  de  gravité  du  système,  s’y  détruiront  deux  à 
deux;  le  mouvement  de  ce  centre  sera  donc  rectiligne 
et  uniforme,  et  conservera  constamment  sa  vitesse  et 
sa  direction  initiales  ; ce  qui  a fait  donner  à ce  théo- 
rème le  nom  de  principe  de  la  conservation  du  mou- 
vement du  centre  de  gravité. 

Ce  mouvement  n’est  pas  altéré  par  le  choc  des  corps, 
quel  que  soit  leur  degré  d’élasticité  (n°  54 1);  et,  en 
effet,  le  phenomene  du  choc  est  produit,  comme 
nous  lavons  déjà  dit  (n04p9),  par  les  actions  mu-r 
tuelles  des  molécules  du  corps  choquant  et  du  corps 
choqué,  qui  s’exercent  à des  distances  insensibles, 
mais  de  grandeur  finie,  et  pour  lesquelles  la  loi  de  la 
réaction,  égale  et  contraire  a 1 action,  ne  peut  man- 
quer d’avoir  lieu.  Par  la  même  raison,  si  un  corps 
solide  est  en  mouvement,  et  qu’il  soit  brisé  par  une 
explosion  intérieure,  la  direction  et  la  vitesse  du 
centre  de  gravite  de  toutes  ses  parties,  après  cette 
explosion,  seront  les  mêmes  que  la  direction  et  la  vi- 
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tesse  du  centre  de  gravité  qui  avaient  lieu  aupara- 
vant. En  général,  les c hangeraens  brusques  de  vitesse 
qui  accompagnent  les  chocs  ou  les  explosions , sont 
les  effets  des  actions  mutuelles  des  molécules  ; ces 
forces  varient  dans  de  très  grands  rapports,  quand  les 
molécules  se  rapprochent  ou  s’éloignent  les  unes  des 
autres;  et,  par  suite,  elles  font  varier  de  même 
les  vitesses  des  corps  pendant  de  très  courts  intervalles 
de  temps. 

Le  principe  dont  il  s’agit  est  indépendant  de  la 
liaison  des  points  du  système , pourvu  qu’aucun  d’eux 
ne  soit  lié  à d’autres  points  étrangers  au  système  que 
l’on  considère , et  ne  soit  pas  assujetti  à se  mouvoir 
sur  une  surface  ou  sur  une  courbe  fixe  ou  mobile. 
Des  conditions  de  cette  espèce,  s’il  en  existait,  don- 
neraient naissance  à des  forces  qu’il  faudrait  trans- 
porter au  centre  de  gravité,  et  qui  pourraient  faire 
varier  sa  vitesse.  Il  en  sera  de  même,  lorsqu’il  y aura 
des  forces  appliquées  aux  points  du  système  qui  ne 
proviendront  pas  de  leurs  actions  mutuelles  ; et , dans 
ce  cas,  les  actions  mutuelles  pourront  influer  indirec- 
tement sur  le  mouvement  du  centre  de  gravité,  en  di- 
minuant ou  augmentant  les  distances  des  points  du 
système  aux  points  fixes  ou  mobiles  d’où  émanent  les 
forces  étrangères,  et  changeant , par  conséquent , leurs 
intensités. 

L’inertie  d’un  point  matériel  consiste  en  ce  qu’il 
ne  peut  se  mettre  de  lui-même  en  mouvement,  ni 
modifier  aucunement  le  mouvement  qu’il  a reçu , 
sans  le  secours  de  forces  émanant  d’autres  points; 
l’inertie  d’un  système  de  corps  consiste , de  même , 
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en  ce  que  l’action  mutuelle  de  ses  parties  ne  peut 
produire  ni  modifier  le  mouvement  de  son  centre  de 
gravité , sans  le  secours  de  points  d’appui  ou  de  forces 
étrangères.  Ainsi , le  mouvement  du  centre  de  gra- 
vité du  soleil,  des  planètes,  des  satellites  et  des  co- 
mètes, doit  être  rectiligne  et  uniforme  dans  l’espace, 
abstraction  faite  de  l’action  exercée  par  les  étoiles 
sur  tous  ces  corps,  et  de  la  résistance  du  milieu,  si 
' elle  existe. 

La  manière  dont  les  différentes  parties  d’un  muscle 
agissent  l’une  sur  l’autre,  pour  produire  ses  mouve- 
mens,  uous  est  inconnue;  nous  ignorerons  peuNêtre 
toujours  par  quel  moyen  la  volonté  met  ces  parties 
de  nature  diverse  dans  la  disposition  respective,  né- 
cessaire pour  qu’elles  exercent  actuellement  leurs  at- 
tractions ou  répulsions  mutuelles  : quoi  qu’il  en  soit, 
nous  ne  pouvons  pas  douter  que  ces  actions  ne  soient 
soumises  à la  loi  de  réciprocité,  comme  toutes  les 
autres  ftyces  naturelles;  d’où  il  résulte  qu’un  animal, 
de  quelque  manière  qu’il  s’y  prenne,  ne  peut  jamais 
déplacer  son  centre  de  gravité  par  sa  seule  volonté, 
et  sans  le  secours  d’un  point  d’appui  extérieur. 
L’homme  et  les  animaux  peuvent  élever  ou  abaisser 
verticalement  leur  centre  de  gravité,  en  s’appuyant 
sur  la  terre;  ils  peuvent  aussi  s’avaucer  horizontale- 
ment, à l’aide  du  frottement  contre  sa  surface;  mais  la 
locomotion  leur  serait  impossible  sur  un  plan  parfaite- 
ment poli , où  cette  résistance  serait  tout-à-fait  insen- 
sible. Dans  le  vol  des  oiseaux , c’est  le  centre  de  gra- 
vité de  l’animal  et  de  toute  la  masse  d’air  qu’il  met 
en  mouvement,  qui  demeure  constamment  en  repos;  ' 
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et,  dans  le  vide,  il  ne  pourrait  parvenir  à déplacer 
son  propre  centre  de  gravité,  quelle  que  fut  la  rapi- 
dité du  mouvement  de  ses  ailes. 

Il  n’y  a pas  de  doute,  non  plus,  que  les  fluides 
impondérables  ne  soient  soumis  à la  loi  de  réaction 
égale  et- contraire  à l’action,  et  que  le  principe  de 
la  conservation  du  mouvement  du  centre  de  gravité, 
qui  en  est  la  conséquence,  ne  doive  aussi  s’observer 
dans  leurs  mouvemens,  comme  dans  celui  de  toutes 
les  autres  substances,  dont  ils  ne  diffèrent  que  par 
leur  extrême  ténuité.  Ainsi,  lorsque  l’électricité,  la 
chaleur,  la  lumière,  s'échappent  d’un  mobile  par  un 
seul  côté,  ce  corps  doit  reculer  en  sens  contraire, 
afin  que  le  centre  de  gravité  du  système  entier  de- 
meure en  repos  ; mais  la  quantité  de  mouvement 
qu’il  prendra  ne  sera  sensible,  qu’autant  que  celle 
du  fluide  impondérable  le  sera  également,  malgré 
la  petitesse  de  sa  masse,  et  à raison  de  la  grandeur  de 
sa  vitesse.  C’est  ce  qui  ne  peut-être  décidé  qut  par  des 
expériences  très  délicates. 

554-  Non-seulement  les  forces  provenant  de  l’ac- 
tion mutuelle  des  points  m , rri , m" , etc.  , d’un  sys- 
tème entièrement  libre,  n’entrent  pas  dans  les  équa- 
tions (7)  de  leur  mouvement  de  translation , mais 
elles  disparaissent  aussi  des  équatious  (g)  de  son 
mouvement  de  rotation  autour  de  l’origiue  des 
coordonnées  (nos  538  et  53g). 

En  effet,  soii  F la  force  provenant  de  l’action 
mutuelle  de  m et  m' , qui  est  la  même  pour  ces 
deux  points  matériels,  et  dirigée,  si  on  la  suppose 
attractive,  de  m vers  m' pour  le  point  m,  et  de  m' 
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vers  m pour  le  point  m! . En  appelant  p la  distance 
de  ces  deux  points,  les  cosinus  des  angles  que  fait 
la  droite  mm! , avec  des  parallèles  aux  axes  des  x, 
y,  z,  menées  parle  point  m,  seront 


x'—x  y— J z'— z 

T*  t ’ f 

relativementà  la  force  F,  on  aura  donc 


pour  les  composantes  de  la  force  motrice  du  point  m; 
et  l’on  trouvera  de  même 


m'X'  = 


(x — x')F 


m 


?y  = &-S)lf  m'Z'=z(-z-z’)F, 
e f 


pour  les  composantes  de  la  force  motrice  de  ni' , pro- 
venant de  cette  force  F.  Or,  d après  ces  valeurs , nous 
aurons 


m (xX  — jrX)  + m'  (x'X'  — /X')  = o, 

m(zX  — xZ)  -f-  m'  (z’X'  — x'Z')  = o, 

m (jZ  — zY)  -f-  m'(f  Z'  — z'Y)  = o ; 

par  conséquent,  les  termes  provenant  de  l’action 
mutuelle  des  points  du  système , se  détruisent  deux 
à deux  dans  les  seconds  membres  des  équations  (9) 
du  n°  53q. 

Si  donc  il  n’y  a pas  d’autres  forces  motrices  qui 
agissent  sur  les  points  m,  m' , m" , etc.,  le  mou- 
vement de  rotation  du  système  autour  de  l’origine 
des  coordonnées  , sera  uniquement  dû  aux  vitesses 
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initiales  qui  ont  été  imprimées  à ces  points;  en 
sorte  que  sans  le  secours  de  forces  étrangères  ou  de 
points  d’appui  pris  au  dehors,  c’est-à-dire,  par  la 
seule  action  mutuelle  de  ses  parties,  un  système 
quelconque  de  corps  ne  peut  produire  aucun  mou- 
vement de  translation  ou  de  rotation  commun  à 
tous  ses  points , ni  modifier , en  aucune  manière , 
celui  qu’il  a reçu  primitivement. 

555.  Les  seconds  membres  des  équations  (g)  se- 
ront encore  zéro,  lorsque  les  points  du  système,  in- 
dépendamment de  leurs  actions  mutuelles,  seront  aussi 
sollicités  par  des  forces  dirigées  vers  l’origine  des 
coordonnées  ; car  pour  une  semblable  force , -ap- 
pliquée au  point  m,  les  composantes  mX,  mX , mZ, 
sont  entre  elles  comme  les  coordonnées  x,  y , z , de 
ce  point  ; on  a donc 

xX  = yX , zX  — xZ , yZ  — zX  ; 

et  le  terme  qui  en  provient  disparaît  de  chacune 
des  équations  (g). 

Ainsi,  dans  tout  système  entièrement  libre,  ou  qui 
ne  renferme  qu’un  seul  point  fixe,  et  dont  les  points 
m,  m' , /»*,  etc.,  sont  soumis  à leurs  actions  mu- 
tuelles et  à des  forces  dirigées  vers  ce  point  fixe, 
en  le  prenant  pour  origine  des  coordonnées,  on  aufa 


i 

H* 

d'x  \ 

= o, 

2m 

f d*x 

d‘z  \ 

IF 

x~dF) 

= O, 

2m 

(V  — 

V de 

_ dy\ 

z di*) 

= o. 
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S’il  n’y  a aucun  point  fixe  dans  le  système , et  que 
les  mobiles  soient  uniquement  soumis  à leurs  actions 
mutuelles,  on  pourra  prendre  tel  point  qu’on  vou- 
dra pour  origine  des  coordonnées;  et  comme  dans 
ce  même  cas,  les  équations  (7)  du  n°  538,  se  ré- 
duiront à 

d'x  d' r d?z  , , . 

~dï=°’  ^ ° dï —°>  (*)» 

il  s’ensuit  qu’on  pourra  aussi  prendre  pour  cette 
origine,  un  point  qui  ait  un  mouvement  rectiligne 
et  uniforme  dans  l’espace. 

En  effet,  en  désignant,  par  a,  6,  y , les  coordon- 
nées de  ce  point  mobile,  on  aura 

d‘cc  dÇ  d'y 

dP  — °>  d?  °>  ~dp  ~ °; 

pour  y transporter  l’origine  des  coordonnées,  il  fau- 
dra faire 

x = a + xt>  y = £ + y,,  z = y -f-  z„ 

relativement  au  point  quelconque  m ; or,  en  substi- 
tuant ces  valeurs , dans  la  première  équation  (a) , on 
.peut  la  mettre  sous  la  forme 


2mx-  - -J? 

■+"zSm^:— = °> 


au  moyen  des  équations  précédentes , elle  se  réduira, 
donc  à 


2/n 


(X 


<iy, 

' dl* 


o; 
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et  l’on  trouvera  de  même  que  les  deux  autres  équa- 
tions (a)  ne  changent  pas  de  forme,  et  deviennent 


quand  on  transporte  l’origine  des  coordonnées  au 
point  dont  le  mouvement  est  rectiligne  et  uniforme. 

Dans  le  cas  dont  il  s’agit,  le  mouvement  du  centre 
de  gravité  du  système  étant  rectiligne  et  uniforme 
(n°  553),  il  en  résulte  que  les  équations  ( a ) devront 
subsister  en  prenant  ce  centre  pour  origine  des 
coordonnées. 

556.  En  multipliant  les  équations  Ça)  par  dt,  et 
observant  qu’on  a 


TdV 

x~dT 

* 

d'x 

z — r~ 
dt 

d‘z 

7 St 


d‘x 

r~dF 


X 


d'z 

~dt 

d'y 

dt 


d{x7; 


r -1 

? dt )’ 
dz\ 

**)> 


- z d-ï\  : 


dt J 


intégrant  et  désignant  par  c,  c' , c* , les  constantes 
arbitraires,  il  vient 
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équations  qui  montrent  que  dans  le  mouvement 
d’un  système  entièrement  libre , où  les  mobiles  ne 
sont  soumis  qu’à  leurs  actions  mutuelles,  ou  à des 
forces  dirigées  vers  un  centre  fixe,  les  momens  des 
quantités  de  mouvement  de  tous  les  points  du  sys- 
tème, par  rapport  à trois  axes  rectangulaires  qui  se 
coupent  en  ce  point,  et  par  conséquent,  par  rapport 
à toute  autre  droite  me/iée  par  ce  même  point,  sont 
des  quantités  constantes.  Ces  momens  ne  changeront 
pas  de  valeur,  dans  le  choc  des  corps  du  système, 
ou  dans  l’explosion  d’un  ou  de  plusieurs  d’entre  eux, 
puisque  les  forces  qui  produisent  ces  phénomènes, 
sont  des  actions  mutuelles  de  leurs  molécules;  ce  qui 
s’accorde  avec  le  résultat  du  n°  54*  • 

S’il  n’y  a pas  de  forces  dirigées  vers  un  point  fixe, 
il  résulte  du  numéro  précédent,  que  ce  théorème  aura 
encore  lieu,  par  rapport  à un  axe  quelconque  qui 
se  meut  parallèlement  à lui-même , en  passant  cons- 
tamment par  le  centre  de  gravité  du  système,  ou, 
plus  généralement,  par  un  point  dont  le  mouvement 
est  rectiligne  et  uniforme.  Dans  ce  même  cas,  on 
conclut  des  équations  (b),  que  les  sommes  des  quan- 
tités de  mouvement  de  tous  les  points  du  système,  sui- 
vant trois  directions  rectangulaires,  et  conséquemment 
suivant  une  direction  quelconque,  sont  également  des 
quantités  constantes;  théorème  qu’on  peut  aussi  re- 
garder comme  renfermé  dans  celui  qui  répond  aux 
momens  de  ces  forces,  en  éloignant  à l’infini  le  centre 
des  momens  et  l’origine  des  coordonnées. 

557.  Les  valeurs  des  constantes  c,  c' , c",  dé- 
pendront de  la  direction  des  axes  rectangulaires. 
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qu’on  prendra  pour  ceux  des  coordonnées  ; mais  si 

l’on  fait 

c*  + c*  -f-  c"*  = y, 

la  quantité  y sera  non-seulement  indépendante  de  t , 
mais  aussi  de  cette  direction  ; car  elle  exprime  le 
moment  principal  d’un  système  de  forces  ( n°  281), 
dont  la  valeur  ne  peut  pas  dépendre  de  la  direction 
arbitraire  des  droites  suivant  lesquelles  ces  forces 
sont  décomposées.  Lorsqu’il  n’existe  pas  de  point 
fixe  dans  le  système , on  trouvera  donc  une  même 
valeur  de  y , en  la  calculant  à deux  époques  diffé- 
rentes du  mouvement,  et  prenant  le  centre  de  gra- 
vité pour  origine  des  coordonnées,  quelle  que  soit 
d’ailleurs  leur  direction,  différente  ou  la  même,  à 
ces  deux  époques.  Dans  ces  calculs , on  n’emploiera 
que  des  positions  et  des  vitesses  relatives  des  mobiles 
aux  époques  données,  savoir,  les  perpendiculaires 
x , y,  z,  abaissées  de  chaque  point  m sur  trois  plans 
rectangulaires,  menés  arbitrairement  par  le  centre  de 

gravité , et  les  excès  — , ~ , ^ , des  composantes 

de  la  vitesse  de  m,  parallèles  à leurs  intersections, 
sur  les  composantes  de  la  vitesse  du  centre  de  gra- 
vité suivant  les  mêmes  directions.  Lors  même  qu’il 
serait  survenu  entre  les  deux  époques  pour  lesquelles 
on  aura  ainsi  calculé  la  valeur  de  y,  un  ou  plu- 
sieurs chocs  ou  explosions  des  corps  du  système , 
cette  valeur  ne  serait  pas  changée,  pourvu  que,  dans 
le  cas  d’une  explosion,  on  comprit  dans  le  calcul  de 
la  seconde  époque  toutes  les  parties  du  corps  brisé. 
Si  donc  on  la  trouvait  differente  à la  seconde  époque 
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de  ce  qu’elle  était  à la  première,  on  en  pourrait  con- 
clure que  des  forces  étrangères  ont  agi,  dans  l’inter- 
valle, sur  les  mobiles,  ou  bien  qu’ils  ont  choqué 
d’autres  corps  qui  ne  font  pas  partie  du  système. 

Si  l’on  appelle  a,  a.’,  a!',  les  angles  que  fait* 
l’axe  du  moment  principal  avec  les  axes  des  z , 
y,  x,  dont  l’origine  est  au  centre  de  gravité,  on 
aura  ( n°  28 1 ) 

/ # 

C , C I,  c 

cos  a = - , cos  a.  — - , cos  a = — : 

y y y 

en  supposant  donc  que  ces  axes  soient  constamment 
parallèles  à eux-mêmes,'  les  quantités  c,  c',  c",  ne 
changeront  pas,  et  la  direction  de  l’axe  du  moment 
principal  sera  aussi  invariable,  comme  la  grandeur 
du  moment  qui  s’y  rapporte.  La  même  chose  a lieu  par 
rapport  à un  point  fixe,  lorsqu’il  y en  a un  dans  le 
système , et  qu’on  le  prend  pour  origine  des  coor- 
données; ce  qu’on  a déjà  vu  dans  le  n“  416,  rela- 
tivement à un  corps  solide. 

558.  Il  est  important  d’observer  que  les  termes  pro- 
venant de  l’action  mutuelle  du  système  disparaissent 
dans  les  seconds  membres  des  équations  (9)  du  n°539, 
lors  même  que  l’intensité  de  cette  action  varie  avec  le 
temps , indépendamment  de  la  distance,  c’est-à-dire, 
lorsque  les  composantes  de  cette  force  renferment  le 
temps  t explicitement.  Les  équations  (c),  et,  par 
conséquent,  l’invariabilité  du  moment  principal  et 
de  la  direction  de  son  axe,  ont  donc  encore  lieu  dans 
ce  cas,  qui  se  présente,  par  exemple,  quand  les 
points  du  système  perdent , sous  forme  rayonnante , 
une  partie  de  leur  chaleur  propre  ; ce  qui  dimi- 
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nue,  à distance  égale,  l’intensité  de  leur  action 

mutuelle. 

Ainsi , en  faisant  abstraction  de  l’action  du  soleil 
et  de  la  lune  sur  la  masse  de  la  terre,  el  supposant 
•qde  notre  planète , autrefois  à l’état  gazeux , s’est  soli- 
difiée par  le  refroidissement,  sans  perdre  aucune  par- 
tie de  sa  matière  pondérable,  on  peut  assurer  que, 
dans  cette  transformation , le  moment  principal  des 
quantités  de  mouvement  de  tous  ses  points  n’a  pas 
changé  de  grandeur,  ni  son  axe  de  direction.  Cette 
droite  est  devenue  l’axe  de  figure  de  la  terre,  autour 
duquel  elle  tourne  maintenant;  et,  dans  ce  mouve- 
ment , il  est  aisé  de  voir  (n°  386)  que  l’on  a 

y — «MA“,  • * 

pour  la  valeur  du  moment  principal;  g?  étant  la  vi- 
tesse angulaire  de  rotation , M la  masse , et  MA"  le 
mpment  d’inertie  par  rapport  à l’axe  de  figure.  Si  le 
refroidissement  et  la  rotation  de  la  terre  continuent 
encore  actuellement,  et  que  son  rayon  diminue  en 
conséquence , la  valeur  de  k diminuera  dans  le  même 
rapport  ; a cause  que  la  quantité  y est  constante , la 
valeur  de  a?  augmentera  donc  en  raison  inverse  du 
carré  de  A,  et  la  durée  du  jour  décroîtra  proportion- 
nellement au  carré  du  rayon.  Une  diminution  , due  à 
cette  cause,  d’un  dix-millionième  sur  la  durée  du 
jour,  supposerait  un  décroissement  d’un  vingt-mil- 
lionième sur  la  longueur  du  rayon  ; et  comme  on  est 
certain  que  le  jour  n’a  pas  éprouvé  cette  diminution 
depuis  a5oo  ans  (n°  44^)»  il  en  résulte  que  le  rayon 
moyen  de,  la  terre  n’a  pas  varié  d’uu  vingt-mil'lio— 
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nième , ou  d a peu  près  3-  mètres , dans  ce  long  in- 
tervalle de  temps,  par  l'effet  du  refroidissement,  si 
la  température  moyenne  de  la  terre  n’est  pas  encore 
parvenue  «à  un  état  permanent. 

Les  tremblemens  de  terre,  les  explosions  volcani- 
ques, le  souffle  des  vents  contre  les  côtes,  les  frotte- 
mens  et  les  pressions  de  la  mer  sur  la  partie  solide  du 
sphéroïde  terrestre,  répondant  à des  actions  mutuelles 
des  parties  du  système;  il  n’en  peut  résulter  aucune 
variation  de  la  quantité  y;  et  les  déplacemens  de  ces 
parties  qui  ont  lieu  dans  toutes  ces  circonstances,  n’é- 
tant pas  assez  considérables  pour  produire  des  chan- 
gemens  sensibles  dans  la  valeur  de  k,  ces  causes  di- 
verses ne  produiront  aucune  altération  appréciable 
dans  la  rapidité  de  la  vitesse  go  , ni  dans  la  durée  du 
jour. 

55 9.  Les  théorèmes  qui  se  déduisent  des  équa- 
lions  ( c ) peuvent  encore  s’énoncer  d’une  autre  ma- 
nière. 

Observons,  pour  cela , que  la  f ormule  — ydx) 

est  l’aire  décrite  pendant  l’instant  dt,  ou  la  différen- 
tielle de  l’aire  décrite  pendant  le  temps  t , par  le 
rayon  vecteur  de  la  projection  du  point  m sur  le 
plan  des  a:  et  y,  en  allant  de  l’axe  des  x positives 
vers  l’axe  des  y positives  ( n°  i5/{.)-  La  formule 
4 (zdx  — xdz)  est  de  même  la  différentielle  de  l’aire 
décrite  par  le  rayon  vecteur  de  la  projection  du 
même  point  m,  sur  le  plan  des  z et  x,  en  allant  de 
l’axe  des  z vers  l’axe  des  x;  et  -j  ( ydz  — ^y)  ex- 
prime la  différentielle  de  l’aire  décrite  par  le  rayon 
vectcm;  de-la  projection  de  ce  point  sur  le  plaft 
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des  y et  z , en  allant  de  l’axe  des  y vers  Taxe 

des  z. 

Cela  pose,  considérons  les  aires  comme  des  quan- 
tités positives  ou  négatives , selon  qu’elles  sont  dé- 
crites sur  chaque  plan,  dans  le  sens  qu’on  vient  d’in- 
diquer, ou  dans  le  sens  opposé.  Soit  |A  la  somme 
des  aires  décrites,  pendant  le  temps  t , par  les  rayons 
vecteurs  des  projections  de  tous  les  points  du  sys- 
tème, et  multipliées  respectivement  par  leurs  masses 
m,  ni , ni",  m'",  etc.  Appelons  AA'  la  somme  des  aires  dé- 
crites sur  le  plan  des  z et  x , pendant  le  même  temps, 
par  les  rayons  vecteurs  des  projections  de  ces  points 
matériels,  et  multipliée  aussi  par  léurs  masses.  Soit  en- 
fin j A"  la  somme  des  aires  décrites  sur  le  plan  des  y 
et  z,  pendant  ce  temps  t,  parles  rayons  vecteurs  des 
projections  de  ces  mêmes  points,  multipliées  de 
même  par  leurs  masses.  Ces  trois  sommes  seront  des 
fonctions  de  t,  dont  les  valeurs  s’évanouiront  avec 
cette  variable,  et  qui  auront  pour  différentielles 

a dk  = \ 2m  {pcdy  — ydx ) , 

~ dk1  = 3 2m  [zdx  — xdz)  , 

±dk"—  3 2m  (ydz — zdy)- 

En  vertu  des  équations  (c) , on  aura  donc 

dk  = cdt , dk'  = c'dt , dk"  = c"dt  ; 
et , en  intégrant , on  en  déduit 

A = ct,  k'  = c't,  A"  = c"t. 

Donc , dans  le  mouvement  d’un  système  entièrement 
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libre,  dont  les  points  ne  sont  soumis  qu’à  leurs  ac- 
tions mutuelles,  les  sommes  des  aires  représentées 
par  5 A , { A',  7 A",  sont  proportionnelles  au  temps 
employé  à les  décrire , et  les  sommes  des  aires  dé- 
crites pendant  l’unité  de  temps,  conservent  leurs  va- 
leurs initiales  pendant  toute  la  durée  du  mouvement; 
le  centre  des  aires  étant  un  point  fixe,  le  centre  de 
gravité  du  système,  ou  tout  autre  point  dont  le 
mouvement  est  rectiligne  et  uniforme. 

C’est  en  cela  que  consiste  le  principe  de  la  conser- 
vation des  aires.  Il  a encore  lieu  lorsqu’il  existe  dans 
le  système  un  point  fixe  vers  lequel  sont  dirigées  des 
forces  agissant  sur  un  ou  plusieurs  des  mobiles , 
pourvu  que  l’on  prenne  alors  ce  point  fixe  pour 
centre  des  aires;  ce  qui  comprend  le  théorème  du 
u°  i54,  relatif  à un  point  matériel  isolé. 

Nous  ferons  remarquer  que , quand  les  points  m , 
m',  m ",  etc. , tournent  dans  un  même  sens  autour  du 
centre  des  aires,  comme  les  centres  des  planètes  au- 
tour du  soleil , il  en  sera  de  même  à l’égard  de 
leurs  projections  sur  les  plans  des  coordonnées;  de 
sorte  que  tous  les  termes  des  sommes  7 A , 7 A',  7 A", 
auront  le  même  signe  : ils  auront , au  contraire , 
des  signes  différens,  et  ces  sommes  pourront  être 
des  quantités  positives  ou  négatives,  lorsqu’une  par- 
tie des  mobiles  tournera  dans  un  sens,  et  l’autre 
partie  dans  le  sens  opposé , comme  dans  le  mou- 
vement des  comètes  autour  du  soleil. 

56o.  Maintenant,  soient  0 (fig.  3i  ),  le  centre 
des  aires , fixe  ou  mobile  ; Ox,  Üy,  Os,  les  directions 
des  axes  rectangulaires  des  coordonnées;  M et  M( 
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les  positions  du  point  quelconque  m au  bout  des 
temps  t et  t -f-  dt  ; P et  P,  les  projections  de  M 
et  M,  sur  le  plan  des  x et  y.  Le  triangle  MOM,  sera 
l'aire  plane  décrite,  pendant  l’instant  dt , par  le  rayon 
vecteur  de  m,  et  il  aura  pour  projection  sur  le 
plan  des  x et  y,  le  triangle  POP,,  ou  l’aire  décrite 
pendant  cet  instant , par  le  rayon  vecteur  de  la  pro- 
jection de  m sur  ce  plan.  Les  projections  de  M01VI, 
sur  les  deux  autres  plans  des  coordonnées,  seront 
aussi  les  aires  décrites  par  les  rayons  vecteurs  des 
projections  de  m sur  ces  plans.  Il  en  sera  de  même 
pour  les  aires  décrites  dans  l’espace  , pendant  toutes 
les  parties  infiniment  petites  du  temps  t,  par  les 
rayons  vecteurs  de  tous  les  points  du  système,  et 
multipliées  parleurs  masses,  ou,  autrement  dit,  pour 
toutes  ces  aires  augmentées  dans  le  rapport  des  masses 
/»,  m,  m",  etc. , à l’unité.  Par  conséquent,  les  quan- 
tités jA , 5 A',  A A",  qu’on  vient  de  considérer,  seront 
les  sommes  des  projections  de  ces  aires  infiniment 
petites,  sur  les  trois  plans  des  coordonnées;  et  l’on 
pourra  appliquer  à ce  système  d’aires  planes  et  à 
leurs  projections,  les  théorèmes  des  n°*  276  et  sui- 
vans. 

Ainsi  , parmi  tous  les  plans  qu’on  peut  faire  passer 
par  le  point  0,  il  y en  a un  sur  lequel  la  somme 
des  projections  des  aires  planes , prises  avec  les  signes 
qui  résultent  du  sens  du  mouvement  pour  chacune 
délies,  est  un  maximum.  Si  l’on  désigne  par  y.  la 
valeur  de  cette  aire  maxinta,  on  aura 
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et,  si  OH  est  la  perpendiculaire  à son  plan,  et  qu’on 
fasse 

Z0H  = g,  jon  = c,  xon  = é", 

On  aura  aussi 

cos  £ = — , cos  €'==  — , cos  G"——. 

f*  f*  P 

Or,  d’après  les  valeurs  de  A,  A',  A",  ces  formules 
sont  la  même  chose  que 

cos  G = c- , cos  G'  = c- , cos  G"= £ ; Çd) 

c , c',  c",  y , étant  les  mêmes  constantes  que  précé- 
demment. Il  en  résulte  donc  que  la  direction  du 
plan  de  l’aire  maxima  demeurera  constante  pendant 
toute  la  durée  du  mouvement , et  que  la  normale 
à ce  plan  menée  par  le  centre  des  aires  coïncidera  tou- 
jours avec  l’axe  du  moment  principal  des  quantités 
de  mouvertent  de  tous  les  points  du  système. 

On  conclut  de  la  que  danâ  le  mouvement  de  tout 
système  entièrement  libre,  dont  les  points  matériels 
ne  sont  soumis  qu’à  leurs  actions  mutuelles,  il  existe 
un  plan,  passant  par  le  centre  de  gravité,  qui  de- 
meure constamment  parallèle  à lui-même,  et  dont 
on  peut , à chaque  instant,  déterminer  la  direction  , 
au  moyen  des  masses  de  tous  ces  points,  de  leurs 
coordonnées  rapportées  au  centre  de  gravité  comme 
origine,  et  des  excès  des  composantes  de  leurs  vi- 
tesses sur  celles  de  la  vitesse  de  ce  centre. 

Ce  théorème  est  dù  à f.aplace,  qui  a donné  au 
plan  dont  il  s’agit  la  dénomination  de  plan  inm- 
2‘  3o  . . « 
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riable,  et  qui  a proposé  d’en  faire  usage , en  Astro- 
nomie , pour  rapporter  à sa  direction  constante  les 
directions  variables  (n®  244)  des  plans  des  orbites 
planétaires. 

56i.  C’est  au  plan  de  l’orbite  de  la  terre,  et  à une 
droite  menée,  dans  ce  plan,  par  le  centre  du  soleil 
et  parallèlement  à la  ligne  des  équinoxes,  que  les 
astronomes  rapportent  les  positions  des  astres  et  les 
directions  des  plans  dans  lesquels  ils  se  meuvent. 
L’écliptique  vraie  et  la  ligne  des  équinoxes  étant  en 
mouvement  dans  l’espace,  on  détermine  leurs  posi- 
tions, à un  instant  donné,  en  les  comparant  à celles 
des  étoiles;  mais  on  peut  craindre  que  les  mouve- 
mens  propres  des  étoiles,  qui  sont  inconnus  pour  la 
plupart , ne  nous  induisent  en  erreur  sur  les  dépla- 
cemens'  absolus  de  l’orbite  de  la  terre , après  plu- 
sieurs siècles  ; et,  pour  prévenir  cet  embarras,  il  est 
bon  de  pouvoir  assigner  sa  direction  vraie  à un  ins- 
tant quelconque.  * 

Supposons  donc  que  le  plan  des  x et  y soit  le  plan 
de  l’écliptique  à un  instant  donné,  ou,  plus  exacte- 
ment , un  plan  parallèle  à celui  de  cette  écliptique 
et  mené  par  le  centre  de  gravité  0 du  système  so- 
laire. Par  le  pointO(fig.  5a),  menons  arbitrairement 
dans  ce  plan  les  axes  Ox  et  Oy ; et  d’après  les  coordon- 
nées et  les  vitesses  actuelles  de  tous  les  points  du  sys- 
tème solaire,  rapportées  aux  axes  rectangulaires  Ox, 
0 y,  0 z y et  les  masses  de  ces  points,  supposons  aussi 
qu’on  ait  calculé  les  valeurs  des  quantités  c , c',  c". 
Si  OH  est  la  perpendiculaire  au  plan  invariable  de 
ce  système , et  EOE'  l’intersection  de  ce  plan  avec 
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celui  des  x et  7,  les  équations  (d)  donneront 

, . * ■*  . . 

cos  HO z = ~ , tang  EO.r  = (e) 

ce  qui  fait  connaître  la  direction  du  plan  invariable 
par  rapport  à celui  des  x et  7.  Mais  pour  en  con- 
clure, réciproquement,  la  direction  absolue  du  plan 
de  l'écliptique , parallèle  à celui  des  a?  et  7,  il  font 
encore  qu’il  existe,  sur  le  plan  invariable,  une  droite 
qui  demeure  constamment  parallèle  à elle-même , et 
dont  la  direction  soit  connue  à chaque  instant.  OK 
étant  cette  droite,  on  connaîtra  l’angle  KOx  à l’épo- 
que que  l’on  considère;  de  cet  angle,  joint  à HOs  et 
EOar,  on  déduira  l’angle  EOK;  et  les  deux  angles  . 
HOz  et  EOK  détermineront  complètement  la  direc- 
tion absolue  du  plan  de  l’écliptique. 

Or,  l’existence  du  plan  invariable , dans  le  système 
solaire,  suppose,  implicitement,  que  l’on  lait  abstrac- 
tion de  l’action  des  étoiles  sur  le  soleil  et  sur  les  pla- 
nètes , et  que  toutes  les  parties  du  système  sont  sou- 
mises uniquement  à leurs  actions  mutuelles.  Mais, 
dans  ce  cas , le  mouvement  du  centre  de  gravité  O 
est  rectiligne  et  uniforme;  par  conséquent,  à moins 
que  la  direction  de  ce  mouvement  ne  soit  exactement 
perpendiculaire  au  plan  invariable,  on  aura  une 
droite  OK,  toujours  parallèle  à elle-même,  en  pro- 
‘ jetant  sur  ce  plan  la  droite  que  décrit  le  point  0 dans 
l’espace.  On  rte  voit  pas  une  autre  ligne  qu’on  puisse 
prendre  pour  la  droite  OK  ; mais  pour  foire  usage  de 
celle  que  nous  indiquons,  il  fout  qu’on  ait  préala- 
blement déterminé,  par  l’observation,* la  direction 
. . . 3o. . .* 
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du  mouvement  du  centre  de  gravité  de  notre  uni- 
vers , que  nous  ne  connaissons  encore  que  très  im- 
parfaitement. 

En  comparant  les  valeurs  des  angles  HO z et  EOK , 
déterminées  à deux  époques  différentes,  on  connaî- 
tra les  déplacemens  réels  dé  l’écliptique  qui  ont  eu 
lieu  dans  l’intervalle,  et  que  le  seul  angle  HOz,  in- 
clinaison du  plan  mobile  sur  le  plan  invariable , ne 
su  dirait  pas  pour  déterminer  complètement.  Toutefois, 
si  les  quantités  c'et  c"sont  très  petites  par  rapport  à 
c , l’angle  HOz  sera  aussi  très  petit,  et  de  très  petites 
différences  dans  les  valeurs  de  c'  et  c''  en  produiront 
de  très  grandes  dans  les  valeurs  de  EOx,  et,  par 
suite,  de  l’angle  EOK;  en  sorte  qu’il  paraîtrait,  dans 
ce  cas,  que  l’intersection  OE  de  l’écliptique  et  du 
plan  invariable  aurait  éprouvé  un  déplacement  très 
considérable  sur  ce  plan.  Mais,  en  général,  ce  dépla- 
cement ne  serait  pas  réel;  car  les  petites  différences 
des  valeurs  de  c'  et  d' proviendront , en  grande  par- 
tie, des  erreurs  inévitables  dans  les  observations  qui 
servent  à déterminer  ces  valeurs,  et  des  quantités 
qu’on  est  obligé  de  négliger  en  les  calculant. 

Au  reste , quand  l’angle  HOz  est  très  petit , c’est-à- 
dire,  quand  l’écliptique  est  très  peu  inclinée  sur  le 
plan  invariable , l’angle  EOK , qu’on  peut  alors  très 
difficilement  déterminer,  n’a  que  très  peu  d’influence 
sur  la  direction  vraie  du  plan  de  l’orbite  de  la 
terre. 

502.  Le  nombre  et  les  masses  des  comètes  nous 
étant  inconnus,  on  sera  obligé  de  négliger  les  termes 
qui  leur  correspondent  dans  les  valeurs  de  c,  c',  c\ 
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aclativcs  au  système  solaire  ; mais  les  valeurs  de  C,  c',  • 
c",  données  par  les  formules  (c)  seront  très  peu  altérées 
par  cette  omission,  vu  la  petitesse  de  ces  masses  ,-et 
parce  que  les  termes  de  ces  formules  , qui  correspon- 
dent aux  comètes,  se  détruisent,  en  grande  partie, 
par  l’opposition  des  signes  (n°  55g). 

On  calculera  de  la  manière  suivante  les  parties 
de  c , c',  c",  qui  répondent  au  soleil,  aux  planètes  et 
aux  satellites. 

Soient  M la  masse  d’un  de  ces  corps,  et  dm  l’élé- 
ment de  cette  masse,  dont  x, y,  z,  sont  les  coordon- 
nées rapportées  aux  axes  Ox,  Oy,  0 z.  Appelons  .r, , 
y,,  js,,  les  coordonnées  du  centre  de  gravité  de  M, 
par  rapport  aux  mêmes  axes,  et  xlfylt  s/,  les  coor- 
données de  dm , rapportées  à des  parallèles  à ces  axes, 
menées  par  ce  centre  de  gravité  ; de  sorte  qu’on  ait , 
à un  instant  quelconque  , 

x = x,  + xt,  y = y,  ~hy/t  z = z,  + »tt 

dy dx •,  dx,  dy dy,  ^ dy  dz  

dt  dt  dt  * dt  dt  dl  * dt  dt~T~  dt' 

L’origine  des  coordonnées  xt , ylt  z/f  étant  au. 

centre  de  gravité  de  M , on  a 

/ , . 
fxdm  = o,  fy,dm  = o,  fz,dm  — o, 


et , par  conséquent , 


les  intégrales  s’étendant  à la  masse  entière.  D’après  cela, 
si  l’on  substitue  les  valeurs  de  x,y,  z,  ^ 
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. dans  la  première  équation  (c),  et  qu’on  y change  m 
et  2 en  dm  et /,  ou  trouve 

c = M(avj£ -J.  fc)  +/(*,  îfc -y,  dm  ; 

ce  qui  montre  que  le  moment  des  quantités  de  mou- 
vement de  M , p^r  rapport  à l’axe  O z , se  compose 
de  deux  parties  : la  première  ne  dépend  que  du 
mouvement  du  centre  de  gravité  de  M,  et  est  la 
même  que  si  cette  masse  était  concentrée  en  ce  point; 
la  seconde  est  indépendante  dé  ce  mouvement , et  la 
même  que  si  le  centre  de  gravité  de  M était  en  repos, 
et  que  l’axe  Oz  fût  transporté  en  ce  point  / parallèle- 
ment à lui-même.  Le  même  résultat  s’applique  aux 
quantités  c'  et  c" , et  a encore  lieu  par  rapport  à un 
axe  quelconque. 

Maintenant,  soient  A,  B,  C,  les  momens d’inertie 
de  M,  par  rapport  à ses  trois  axes  principaux  qui  se 
coupent  à son  centre  de  gravité;  p,  q,  r,  les  compo- 
santes de  sa  vitesse  angulaire  de  rotation relatives 
aux  mêmes  axes;  A.,  fi,  v,  les  angles  que  font  leurs 
directions  avec  une  parallèle  à Taxe  Oz , menée 
par  leur  point  d’intersection;  d’après  ce  qu’on  a vu 
dans  le  n°  4°9>  nous  aurons 

-jf  — y,  kp  cos  A -f-  Bq  cos yu-f-Crcos  y , 


pour  le  moment , par  rapport  à cette  parallèle , des 
quantités  de  mouvement  de  tous  les  points  de  M, 
provenant  de  sa  rotation  autour  de*  son  centre  de 
gravité.  Il  s’ensuit  que  la  valeur  complète  de  c sera 
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les  deux  sommes  X s’étendant  au  soleil , à toutes  les 
planètes  et  à leurs  satellites,  et  se  composant  par 
conséquent  de  3o  termes.  Or , les  rapports  de  A,  B , 
C,  à M,  dépendant  de  la  constitution  intérieure  de 
ce  corps  M , ils  nous  seront , sans  doute , toujours  in- 
connus : nous  savons  seulement  que  ces  trois  rapports 
diffèrent  peu  Vun  de  l’autre , à cause  de  la  forme  à 
peu  près  sphérique  des  corps  célestes;  et  qu’ils  sont 
moindres  que  si  ces  corps  étaient  homogènes , parce 
que  les  densités  des  couches  concentriques  vont  en 
décroissant  du  centre  à la  surfaoe  de  M.  IL  serait 
donc  impossible  de  calculer  la  valeur  de  c , et  de 
même;  les  valeurs  de  c'  et  c",  si  l’on  devait  avoir 
égard  à la  partie  de  chacune  de  ces  quantités , qui 
provient  de  la  rotation  des  corps  célestes.  Mais  quelles 
que  soient  la  forme  de  M et  sa  constitution  intérieure, 
la  partie  de  Ap  cos  A •+•  B^cos/x-f-Ocos»,  qui  est 
due  à l’état  initial  de  ce  corps  solide,  demeure  cons- 
tante pendant  toute  la  durée  de  son  mouvement 
(n°  416);  en  sorte  que  cette  quantité  ne  peut  varier, 
pour  chaque  corps  céleste,  qua  raison  des  attrac- 
tions des  autres  corps,  en  tant  que  leur  résultante 
ne  passe  pas  exactement  par  le  centre  de  gravité  de 
M,  c’est-à-dire,  en  tant  qu’elles  s’exercent  sur  la 
partie  non  sphérique  de  M.  Il  en  résulte  que  pour 
chaque  corps  céleste,  la  partie  variable  du  second 
terme  de  la  formule  (f)  est  très  petite,  et  peut  être 
négligée  par  rapport  à la  partie  du  premier  terme. 
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relative  au  même  corps.  Ainsi,,  par  exemple,  en 
désignant  par  h le  rayon  du  globe  terrestre,  par  a» 
la  vitesse  angulaire  de  son  mouvement  de  rotation , 
qui  a lieu  autour  de  son  axe  de  figure,  et  par  £ 
l’angle  que  fait  cet  axe  avec  la  parallèle  à l’axe  O z,  le 
second  terme  de  la  formule  ( f ),  qui  répond  à la 

terre,  sera  moindre  que  a cos  J',  qui  en  serait  la 

valeur,  si  la  terre  était  homogène;  soient  aussi  p et 
0 le  rayon  moyen  de  l’orbite  de  la  terre  et  sa  vitesse 
moyenne  dans  son  mouvement  annuel;  le  premier 
terme  de  la  formule  (f)  relatif  à la  terre , aura  par 
conséquent  Mp*0  pour  valeur;  or,  si  l’axe  0 z est 
perpendiculaire  au  plan  de  cette  orbite,  auquel  cas 
J'  représentera  l’obliquité  de  l’écliptique,  on  verra 
qu’une  variation  de  cinq  degrés  dans  la  grandeur  de 
cetangle,  ne  produirait  pas  une  variation  dans  la  valeur 

2MA1  • • ■ * • • • w 

de  —g—  a cos  J' , qui  soit  un  cent-millionième  de  la 

quantité  Mpa0.  On  s’en  assurera , en  observant  que  le 
rapport  de  o>  à 0 excède  à peine  566 , que  celui  de  p à 
h est  environ  24000,  et  l’angle  J' , à peu  près  23°  28'. 
Il  en  sera  de  même  à l’égard  de  toutes  les  autres  pla- 
nètes. Par  rapport  au' soleil,  il  y a lieu  de  croire  que 
la  partie  variable  du  second  terme  de  la  formule  ( f ) 
qui  lui  correspond,  est  tout-à-fait  insensible,  à cause 
de  sa  forme  sphérique  qui  résulte  des  observations, 
et  que  l’on  peut  aussi  supposer  à ses  couches  inté- 
rieures, à raison  de  la  petitesse  de  la  force  centrifuge 
comparée  à la  pesanteur,  dans  les  différens  points 
de  ce  corps  (n°  25o);  d’où  l’on  conclut  que  la  résul- 
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tante  clés  attractions  des  planètes  doit  passer  cons- 
tamment par  son  centre  de  gravite,  et  ne  produire 
aucune  perturbation  dans  son  mouvement  de  rotation 
autour  de  ce  point. 

D’après  ces  considérations , si  l’on  fait  passer  dans 
le  premier  membre  de  1 équation  ( f ),  le  second 
terme  de  son  second  membre,  on  pourra  comprendre 
dans  la  constante  c,  la  partie  invariable  de  ce  second 
terme,  prise  avec  un  signe  contraire;  et  en  négli- 
geant seulement  sa  partie  variable , et  opérant  de 
même  sur  les  équations  qui  donnent  les  valeurs  de 
c'  et  c" , on  aura,  avec  une  approximation  bien  supé- 
rieure à celle  des  observations, 


563.  Les  coordonnées  xl>jrl,'zl,  qui  entrent  dans 
ces  formules , ont  leur  origine  au  centre  de  gravité 
du  système  solaire;  pour  plus  de  commodité,  il  est 
bon  de  la  transporter  au  centre  de  gravité  du  soleil. 

Pour  cela,  soient  g,  "h,  k,  les  coordonnées  de  ce 
point  rapportées  aux  mêmes  axes  que  xlf  Jlf  zt; 
appelons  x,y,  z,  les  coordonnées  du  centre  de 
gravité  de  M,  rapportées  à des  axes  parallèles,  pas- 
sant par  le  centre  de  gravité  du  soleil  ; nous  aurons 

x,  = x — g,  y,  — J — h,  zl  ==  z — k; 
en  substituant  ces  valeurs  dans  la  premièrp  équa- 
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tkm  (g),  elle  deviendra  donc 

'=: ™ +(» a ~ ht)m  ' 

— + 42M  J + ^SMp~  •y,  SM*;..  , 

• * ' è . •*/...  » 

et  l’on  transformera  de  même  les  expressions  de  ç'  et 
c".  D’ailleurs,  l’origine  des  coordonnées  z,, 

étant  au  centre  de  gravité  du  système,  on.  en  con- 
clut . ' / 

g2M  = ZMx,  hl M = 2My,  ASM  a 2Mz, 
et,  par  conséquent, 

ÿ2M=2Mÿ,  ^2M=2M  ^. 

dt  dt  dt  dt  ’ dt  dt 

' " v •• 

Au  moyen  de  ces  équations,  j’élimine  g,  h,  k, 
lit’  ~It'  ~Jt * ^es  exPress*ous  de  c,  c1,  c",  qui  devien- 
nent finalement  . 

• * 

c=,2M( xit;-yiù  ' . 

: *=«Cra--S)  ■'  :• 
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Les  coordonnées  xjÿ,  z,  du  centre  de  gravité 
de  chaque  planète  ou  satellite,  et  les  composantes 

— , de  sa  vitesse,  pourront  être  regardées 

comme  des  données  de  l’observation  aux  différentes 
époques  pour  lesquelles  on  voudra  calculer  les  va- 
leurs de  c,  c',  c",  et,  par  suite,  les  angles  IIOz  et  EO.r 
relatifs  à la  direction  du  plan  invariable,  au  moyen 
des  équations  ( ’e ).  L’origine  des  coordonnées  étant 
actuellement  le  centre  du  soleil , les  sommes  2 qui 
s’y  rapportent,  ne  contiendront  pas  la  masse  du 
soleil,  laquelle  se  trouvera  seulement  dans  2M,  et 
rendra  conséquemment  très  petit  le  second  terme 
de  chacune  des  formules  (h)  par  rapport  au  premier. 

§ IV.  Principes  des  forces  vives^et  de  la  moindre 
■*.*  action. 

- * 

* 

564.  Lorsque  les  équations  (2)  du  n*  53 1 ne 
renfermeront  pas  le  temps  explicitement,  on  satisfera 
aux  équations  (3)  du  même  numéro,  en  prenant  pour 
J'x,  J'y,  S'z,  S'x' , etc.,  les  différentielles  dx , dy,  dz, 
dx' , etc.,  relatives  à cette  variable  ; car  alors  ces 
dernières  équations  deviendront  les  différentielles 
complètes  des  premières,  savoir  : 

JL  = o,  JL'  = o,  JL"  = o,  etc.  ; 

* , “ \ -t  \ 

et  les  quantités  L,  L',  L",  etc.,  étant  nulles  par  hy- 
pothèse , pendant  toute  la  durée  du  mouvement , 
leurs  différentielles  complètes,  prises  en  considérant 
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x , jr , z,  x' , etc.,  comme  fes  fonctions  de  t,  sont 
aussi  égales  à zéro.  Mais  si  L,  par  exemple,  renferme 
le  temps  explicitement,  sa  différentielle  complète 
sera 

dL=^dt  +^dx  +d±dr  + etc.; 
et  eu  prenant 

Sx  — dx,  S y = dj , cf z = dz , Sx'  = dx  , etc., 

la  première  équation  (5)  ne  s’accordera  avec  l’équation 
dL  = o,  que  pour  les  valeurs  particulières  de  t,  s’il 

en  existe , pour  lesquelles  on  aura  ~ = o.  Je  sup- 
poserai dans  ce  qui  va  suivre , que  les  conditions  du 
système  de  points  matériels  m,  iri , m",  etc.,  expri- 
mées par  les  équâffbns  (2),  sont  iddépendantes  du 
temps  t ; les  quantités  L,  L',  L*,  etc.,  seront,  d’ail- 
leurs, des  fonctions  quelconques  des  coordonnées  de 
ces  mobiles,  qui  ne  contiendront  pas  seulement  leurs 
distances  mutuelles,  et  le  système  pourra  renfermer 
des  points  fixes  et  des  points  assujettis  à demeurer 
sur  des  surfaces  ou  sur  des  courbes  immobiles. 

Cela  étant , si  l’on  substitue  les  valeurs  précédentes 
de  Sx,  Sy,  etc.,  dans  l’équation  ( 1 ) du  numéro  cité , 
elle  deviendra 


ïm(S£dx+%dr  + îi,h) 

= 2m  ( üdx  -j-  Y dy  -|-  Z dz). 


En  appelant  v , v,  v',  etc.,  les  vitesses  des  points  m,  m', 
m" , etc. , au  bout  dtx  temps  t , on  aura,  relativement 


tr 
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au  point  quelconque  m, 

. djl  i *!  — v*. 
di'  ^ dt‘  ^ dr  ' 

et  en  différentiant  par  rapport  à t,  il  en  résultera 
ce  qui  changera  l’équation  précédente  en  celle-ci  : 


\d.1mv*  ==  2m(X(ir  + Ydy  -f-  Z dz).  ( a ) 

Maintenant,  si  les  points  du  système  sont  attirés 
ou  repoussés  par  des  centres  fixes,  et  que  ces  forces 
soient  des  fondions  quelconques  de  la  distance , la 
formule  Xr£r  -J-  Xdy  + 7*dz  sera  une  différentielle 
exacte  (n®  i58),  pour  chacun  des  mobiles  en  parti- 
culier. Si  les  points  m,  m1,  m",  etc. , sont,  en  outre, 
soumis  à leurs  actions  mutuelles,  dont  les  intensités 
soient  aussi  des  fonctions  de  la  distance,  et  qui  sa- 
tisfassent à la  loi  de  la  réaction , égale  et  contraire  à 
l’action , la  somme  des  quantités  Xdx  -f-  Y dy  Z dz 

et  X'dx1  Y'^'-f-  Z'dz',  relatives  à l’action  mu- 
tuelle»  de  m et  m! , sera  encore  une  différentielle 
exacte  (ne  346);  et  de  même  pour  toutes  les  autres 
parties  de  la  somme  2,  prises  deux  à deux.  Il  suit 
donc  de  là  que  s’il  n’y  a dans  le  système  aucune  force 
dirigée  vers  un  centre  mobile  étranger,  qui  intro- 
duirait le  temps  t dans  les  expressions  de  X , Y,  etc., 
^ni  aucune  résistance  d’un  milieu,  pour  laquelle  ces 
expressions  renfermeraient  les  vitesses  des  mobiles, 
et  que  les  points  m,  m' , m",  etc.,  ne  soient  sonmis 
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qu’à  leurs  actions  mutuelles , et  à des  attractions  ou 

répulsions , émanant  de  centres  fixes , on  aura 

2m  (Xdx  -f-  Xdy  -f-  Zdz)  = d<p{x , y,  z,  x' , etc.); 

(p  désignant  une  fonction  donnée  des  coordonnées 
de  m,  m' , m , etc.,  qui  t dépendra  des  lois  de  ces 
forces  en  fonctions  des  distances. 

Alors , en  intégrant  l’équation  {a)  et  désignant  par 
C la  constante  arbitraire,  nous  aurons 

Imv'  = C -f-  2 <p(x,jr,  z , x',  etc.). 

Pour  éliminer  C,  soient  k,  k’ , k‘ , etc.,  les  vitesses 
initiales  de  m,  m',  ni',  etc.;  désignons  par  a,  b, 
c,  les  coordonnées  initiales  de  m,  par  a' , b' , c' 
celles  de  m , etc.  ; on  aura  a 1 origine  du  mouve- 
ment 

2mA*  = C -f-  2<p(a,  b,  c,  a',  etc.); 

et  en  retranchant  cette  équation  delà  précédente,  il 
en  résultera,  à un  instant  quelconque, 

Xrm>'—?.mlf=z2<p(x,jr,  z,  x',  etc.)— 3<p(a,  b,  c,  a'),  {b) 

Les  quantités  2 mv'et  2mA*  sont  les  sommes  des  forces 
vives  de  tous  les  points  du  système  à cet  instant  et  , 
à l’origine  du  mouvement;  cette  équation  signifie  donc 
que  la  différence  de  ces  deux  sommes  ne  dépend  que 
des  coordonnées  des  mobiles,  a ces  deux  époques, 
et  nullement  de  leurs  liaisons  ni  des  chemins  qu’ils 
ont  suivis  pour  passer  de  leurs  positions  initiales  à* 
celles  qu’ils  occupent  au  bout  du  temps  t.  C’est  en  cela 
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que  consiste  la  loi  du  mouvemeq|,  à laquelle  on  a 
donné  le  nom  de  principe  des  forces  vives. 

565.  On  en  déduit  comme  conséquences  immé- 
diates, 

i*.  Que  la  somme  des  forces  vires  est  constante , 
tou  testes  fois  que  les  points  du  système  ne  sont 
soumis  à aucune  force  motrice,  et  que  leurs  vitesses 
ne  varient,  en  grandeur  et  en  direction,  qua  raison 
de  leurs  liaisons  mutuelles,  ou  de  l’obligation  où 
ils  peuvent  être  de  se  mouvoir  sur  des  surfaces  ou  * 
Sur  des  courbes  fixes  et  données. 

* 

2*.  Que  si  tous  les  points  du  système  occupent 
les  mêmes  positions  à deux  époques  différentes,  les 
sommes  de  leurs  forces  vives  seront  aussi  les  mêmes 
à ces  deux  époques. 

Les  forces  qui  produisent  le  choc  des  corps  de  na- 
ture quelconque,  étant  les  actions  réciproques  de  leurs 
molécules (n°  555),  il  s’ensuit  que  l’équation  (b)  a lieu 
pendant  toute  la  durée  de  ce  phénomène.  Or,  dans 
le  choc  des  corps  doués  d’une  élasticité  parfaite,  on 
suppose  que  les  mobiles  reprennent  exactement, 
après  la  pércussion , la  forme  qu’ils  avaient  aupara-  . 
vant , et  que  tous  leurs  points  reviennent  à leurs  po- 
sitions primitives;  si  donc  cela  a lieu  effectivement 
pour  deux  ou  plusieurs  corps  de  forme  quelconque, 
lorsqu’ils  commencent  à se  séparer  après  s’être  cho- 
qués, la  somme  des  forces  vives  de  tous  leurs  points 
sera  la  même  à cet  instant , que  dans  le  premier  mo- 
ment de  la  percussion , ou , autrement  dit , il  n’y  aura 
aucune  ^>erte  de  force  vive  dans  le  système , ainsi 
que  nom  l’àvons  déjà  vu(n°  36i),  dans  le  cas  par- 
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ticulier  de  deux  sphères  homogènes , dont  les  centres 

se  meuvent  suivit  une  même  droite. 

566.  Si  Ton  représente  par  R la  force  d’attraction 
ou  de  répulsion  qui  émane  d’un  centre  fixe,  et  agit 
sur  le  point  m,  et  qu’on  appelle  r la  distance  mutuelle 
de  ces  deux  points,  on  aura  (n°  i58),  ^ 

m ÇLdx  -f-  Ydy  + Z dz)  = rfc  R dr; 

♦ 

le  signe  supérieur  ayant  lieu  dans  le  cas  de  la  force 
répulsive , et  le  signe  inférieur  dans  le  cas  de  la  force 
attractive,  et  R désignant  une  fonction  donnée  de  r, 
que  l’on  regardera  toujours  comme  une  quantité 
positive.  Par  conséquent  , si  la  distance  r est  a. 
à l’origine  du  mouvement,  et  u au  bout  du  temps  t , 

on  aura  d=  2 J'  IWr  pour  la  variation  de  la  force 

vive  du  système,  produite  par  la  force  R,  pendant 
le  temps  t,  c’est-à-dire,  pour  la  partie  du  second 
membre  de  l’équation  (b) , qui  répond  à cette  force. 
Lorsqu’elle  sera  répulsive , il  y aura  donc  augmen- 
tation ou  diminution  de  force  vive,  selon  que  la  dis- 
tance r aura  augmenté  ou  diminué;  et  le  contraire 
aura  lieu  quand  la  force  R sera  attractive. 

D’après  ce  qu’on  a vu  dans  le  n°  546 , il  en  sera 
de  même  à l’égard  des  actions  mutuelles  des  points 
du  système  ; et,  en  effet,  si  l’on  appelle,  comme  dans 
le  n°  554,  F l’action  mutuelle  de  m et  m' , par  exem- 
ple, et  p la  distance  mm ",  on  aura 

mX  «Z==!i=±F, 

mT-zffS-fV,  m'Z'=F(i=ïiF. 
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•t  t 

selon  que  la  force  F sera  répulsive  ou  attractive  ; à 

cause  de.  * . . ' »■ 

» • 

f*  = (x  — x'Y  4-  — y/  4-  C-2  ~ z')k, 

pdp  ^=.  (x  — x')(dx  — <ix') 

4-  (r  —fWy  — (z — *')  ( dz — ■ dz') , 

t % ‘ * 

il  en  résultera  donc 

/n  (XÜr  -j-  Y djr  4-  Z dz) 

4 ni  QU'cbc'  4-  Vdf  4-  ZW)  — dzFdp, 

t 

pour  'la  partie  dp  second  membre  de  l’équa- 
tion (a),  qui  «répond  à la  force  F,  et  par  conséquent, 

/„  ’ . * 

F dp  pour  la  variation  de  la  force  vive  du 

système  qui  produira  cette  force,  pendant  que  la 
distance  p passera  de  p = a à p = u.  Le  signe  supé- 
rieur ayant  lieu  dans  le  cas  d’un  action  répulsive , et 
la  quantité  F étant  toujours  positive , on  voit  qu’îl  y 
aura  augmentation  ou  diminution  de  force  vive, 
selon  que  l’on  aura  « > a i ou  u<a,  c’est-à-dire, 
selon  que  la  distance  p aura  augmenté  ou  diminué  : 
bn  en  conqjut,  par  exemple,  que  Faction  mutuelle 
des  molécules  d’un  gaz  qui  tend  à augmenter  leurs 
distances  mutuelles , produit  toujours  une  augmen-* 
tation  de  force  vive,  dans  le  système  dont  ce  fluide 
fait  partie,  lorsqu'il  se  dilate  effectivement,  et  une 
diminution  quand  il  se  condense.  Le  signe  inférieur 
. aura  lieu  deyirnt  la  quantité  précédente , et  la  force 
F produira  effirts  inverses,  lorsqu’elle  sera  at- 
•*  tractive." 

On  voit  encore  qu’un  poids  P appliqué  à une  ma- 


2. 


3i 
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chine  ou  à un' système  quelconque  dê  points  maté- 
riels, y produira  une  augmentation  de  force  vive , ex- 
primée par  le  produit  2P/i,.en,s’abaissant  d’une  hau- 
teur verticale  h,  et  une  diminution  égale  aussi  à aPZt, 
en  s’élevant  de  la  même  hauteur,  quel  que  soit 
d’ailleurs  le  chemin  , en  ligne  droite  ou  courbe,  qu’il 
suivra  dans  ces  deux  cas.  “ • # 

567.  Si  le  point  m est  assujetti  à demeurer  sur  une 
surface  mobile  , et  que  L = o soit  l’équation  de  cette 
surface,  L sera  une  fonction  donnée  de  x,y,  z , t. 
En  appelant  N la  résistance  de' cette  surface,  .dirigée 
'suivant -une  des  deux  parties  de  la  normale,  et  en 
'faisant,  pour  abréger 

v = m + (D‘  + ©T;- 

il  en  résultera  • 4 * 

*-  % 9 

/nX  = NV  ÿ,  mY  = Nvÿ,  mZ  = NV 

dxw  djr  dt 


pour  les  composantes  de  cette  force  inconnue  N.  La 
partie  du  second  membre  de  l’équation  (a)  qui  ré- 
pond à cette  force,  sera  doue 

çux+tdr+uz)  =NV  (g  ckc+  f/r+t  *)  ; 

«•  • * 

et  comme  en  diiférentiant  complètement  l’équation 
L = o , par  rapport  àt,  x , y , z , on  a 


dL 

di 


dt 


dfj  « ci\ j 1 . dJL  * 

dx  + TrW  + ^dz  ~ °> 

: 


dt 


dz' 

. % 


on  voit  que  cette  partie  peut  se  réduire  à — NV-Jjcfc. 
Pour  avoir  égard  à la  force  N , dans  le  calcul  de  la  force 


. j 
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. vive  du  système,  il  faudra  donc  ajouterledoubledel’in- 
tégrale  de  cçtfe  quantité  an  second  membre  de  l’equa- 
tion  (5);  par  conséquent,  la  variation  de  force  vive,  qui 
sera  produite  par  la  .force  N,  pendant  le  temps  t,  Aura 

pour  tvaleUr  — 2 / NV  dt  ; l’intégrale  étant  prise 

• « » ' ^ - ^ 

dè  manière  quelle  soit  nulle,  guand  i = o.  * * 

Cette  variation  pourra  être  positive  ou  négative,  se-  * 

* « 

]on  le  signe  de  ^ , et  selon  celui  de  V,  qui  dépendra  du 

sens  dans  lequel  la'  force  N s’exercera.  La  grandeur  de 
cette  résistance  N dépendant  en  partie  de  la  force  cen- 
trifuge du  pointu», pour  laconnaitre  et  calculer  en  con- 
séquence la  valeur  de  l’intégrale  précédente,  il  faudra 
. quela  vitesse  du  point  m et  sa  trajectoire  ai  ut  été  préa- 
lablement déterminées;  ce  qui  suppose  le  problème 
dont  çn  s’occupe  résolu  en  ce  qui  concerne  le  point 
m.  La  variation  de  “force  vive  produite , par  cette 
force  inconnue,  ne  sera  pas  indépendante  du  chemin 
que  ce  point  m aura  suivi  en  allant  d’une  position  à 
une  autre;  le  principe  des  forces  vives,  tel  qu’on  l’a 
énoncé  plus  haut , n’aura  plus  lieu  ; et , en  effet , sa 
démonstration  suppose  que  l’équation  L = o,  ne  con- 
tient pas  le  temps  t explicitement. 

568.  Ce  principe  n’aura  pas  lieu  non  plus,  quelque 
la  surface  dont  L = o est  l’équation  soit  immobile,  • 

* lorsque  l’on  aura  égard  au  frottement  du  point  m , 
contre  cette  surface  ; la  variation  de  force  vive  pro- 
duite par  le  frottement , dépendra  de  la  pression,  qui 
est  égale  et  contraire  à la  force  inconnue  N;  on  ne 

•pourra  donc  pas  calculer,. à priori,  la  grandeur  de 

* • • * * . - » * ■ 3 1 
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cette  variation;  mais  il  est  facile  de  prouver1  qne  l’ef- 

fét  du  frottement  sera  toujours  une'  diminution  de* 

* force  vive.  * . 

En  effet,  à cause  que  le  frottement  est  proportion- 
nel à la  pression  , ou  pourra  représenter  celui  du 
point  m , contre  la  surface  dont  l’équatiqp  est  L o, 
par  yN  f en  désignait  par  J une  fraction  donnée 
qui  sera  une  quantité  ppsitive,  ainsi  que  l’inconnue  N.  1 
Déplus,  la  direction  du  frottement  étant  tangente  à 
la  trajectoire  du  mobile,  et  dirigée  en  sens  contraire 
de  sa  vitesse,  si  l’on  appelle  s l’arc  décrit  par  le  point  m 
pendant  le  temps  t , les  composantes  de  la  force  _/'N  , 
seront 

. -/Nz-  -/«£>  -/*$• 

•%  < 

parallèlement  aux  axes  ides  x,  y,  a;  doùc,  à cause  de 
<Æc*  -f*  dy%  + dz*  = ds*  i le  terme  du  second  membre 
de  l’équation  (a) , qui  provient  dè  cette  force , se  ré- 
duira à — fNds;  et  il  en  résultera,  dans  le  second 
membre  de  l'équation  (b),  un  terme  — oJfNds,,. 
dans  lequel  on  prendra  l’intégrale  de  manière  qu’elle 
, s’évanouisse  avec  s , et  qüi  exprimera  évidemment 
une  diminution  de  force  vive. 

Çe  résultat  conviendra  également  au  cas  où  un 
corpp  du  système  glissera  sur  l’autre  : en  prenant  pour 

• ds  l’élément  de  la  courbe  décrite  par  leur  point  de 
, contact  en  vertu  de  ce  glissement,  pour  N la  pression 

réciproque  de  ces  deux  corps,  et  pour  f un  coefficient 
dépendant  dç  la  nature  de  leur  surface,  la  quantité 
— rxj'f^ds  exprimera  encore  la  diminution  de  force 
tive  due  à ce  frottement.  . 


M 


••  VI 


» •.  • 


Digifeéd  by  Google 


» 

« . •<» 


* *\  « 


* * 


f . 


i-  ■ 

* • 

I ■ 


DYNAMIQUE,  SECONDE  PARTIE.  485 

On  verra  de  même  que  la  résistance  d’un  milieu 
produira  aussi  constamment  une  diminution  de  force 
Vive,  qui  dépendra  de  la  vitesse  des  mobiles.  Ainsi , 
les  froltemeus  des  parties  d’un  système,  entre  elles 
ou  contre  des  obstacles  fixes,  et  les  résistances  du 
milieu  que  les  mobiles  traversenf , diminuent  conti- 
nuellement la  somme  des  forces  vives  de  tous  ces 
corps;  et  c’est  de  cette  manière  que  ces  forces  finis- 
sent toujours  par  réduire  au  repos  le  système  entier , 
s’il  a été  mis  en  mouvement,  puis  ensuite  abandonné 
à lui-même,  sans  être  soumis  à d’autres  forces  mo- 
trices qui  puissent  reproduire  incessamment  les  forces 
vives  détruites  par  ces  résistances.  C’est  ce  que  fait , 
par  exemple , la  force  du  ressort  dans  les  pendules 
ordinaires  : son  action  restitue  au  corps  oscillant  la 
force  vive  qu’il  aurait  perdue  sans  qela,  à chaque 
retour  à‘la  verticale , et  le  fait  ainsi  remonter  cons- 
tamment à la  même  hauteur,  malgré  la  résistance 
de  l’air  et  les  frottemens.  Dans  les  horloges  à poids , 
la  force  vive  perdue  est  restituée  au  pendule  par  un 
poids,  qui  descend  un  tai^  soit  peu  pendant  chaque 
oscillation. 

56g.  Si  l’on  représente  par  Sc, ,ÿ.,,  z,,  les  coordon- 
nées du  centre  de  gravité  du  système  des  points  ma- 
tériels m,  m! , m",  etc. , à un  instant  quelconque,  et 
qu’on  fasse 

æ ==  x,  + xtl  7 = JS*  + J,,  z — z,  + z)> 

de  sotte  «uq  •àel , y,,  zt,  soient  les  coordonnées  du  . 
point  quelconque  m,  rapportées  à ce  centre  comme 
origine/ on  aura  *'  ' . ' - . ’ 

^ * * * f % % ’ 


. • * 


* 
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* # # ^ > 

sï&L'ïr  Xmtyjm'*,'  2»fc  = o,  . 

* * • di  ’ * <A  v“  */<  . r -4 

• ' - , " *•»...'•♦ 

et  à cause  de 


il  enrésultera" 


dx'+dy'  + dz* 

dr  *7’* 


, » î.» 


' 4 


. *.  ' * ; . : * • *v  ' * l*.  . 1 

• ou , ce  qui  eSt  la  même  chose , ♦ * 

. . ' ’ • 4 

• 2/»t>*  = v.flm  -h  1mv\ 

•»  • 4 • ' .*«..•  * ' • .*  * 

eu  désignant  pare,  la  vitesse  du  centre  de  gravité,  et  i 
par  vt  lâ  vitessê!*  du  point  >m  dans  son  mouvement  . , * 
f « autour  de  ce  centre.  Par  conséquent , qn  aura  la 
somme  dès  forces  vives  absolues  de  tous  ^es  points 
, < du 'Système ,,  en  ajoutant  le  produit  du  carré  de  la  » 
vitesse  de  leur  centre  de  gravité  et*de  la  soqame  de  » ' ’* 

* leurs  masses-  à la  somme  des  forces  vives  de.  tous  ces 
mêmes  points dans  leur  mouvement  relatif  autour  de 

• 7 ‘ . + ' • 4 * • à 

ce  centre,  , 

D’après  ce  théorème,  si  l’on  appelle  m la  masse  de  Turf 
* des  corps  célestes,  U la  somme  des  forces  vives  de®tous 
’ ses  points  dans  son  mouvement  de  rôtatipn  autour  de 
son  centre  de  gravité-,  et  qu’on  désigne  par  u la  vitessç 
de  ce  centre  dans  l’espace,  on  aura  U-f-  mu*,  poüy’la  , 
somme  des  forces  vîtes  absolues  de  m.  En  appliquant 

l’équation  (b)  au  système’sôlaire,  ôn  aura  donc  # 

; * ' 

2 U + ===  D + a <p(æ,yi  zt,  x'  f etc.),;  »,  v 

' ,,  , * ■ • 

*■  ^ j * . ^ , j»- 

les  sommes  2 s’étendant  au  soleil,  aux  planètes, .aux 


¥ 
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satellites,  et  même  aux  comètes,  si  leurs  masses  étaient 
connues;  D étant  une  constante  arbitraire  dépendante 
des  positions  et  des  vitesses  de  tous  ces  corps  à un 
instant  tlonné;’çt  <p  désignant  une  fonction  relative  à 
leurs  attractionst  mutuelles.  En  vertu  du  même  théo- 


. «r  * 


renie , on  aura  aussi 


„ • ' Imu*  = -V.*2m  -f-  &m  T— V 
« ••»*•*.  * *■ 
en  désignanf  par  \ la  vitesse  du  centre  de  gravité  du 
.système  solaire  dans  l’espace,  et  par  xt,  ytf  Z/t  les 
coordonnées  du  centre  de  figure  de  m , rapportées  à 
ce  çentro  de  gravité  comme  origine.  Par  conséquent* 
l’équation  des  fonces  vives  deviendra 


2U  -f-  V*2m 


4 dz;y 

D + 2(p-(a?,  j,;  z,  x',  etc,),  (c) 


Pour  obtenir  1 expression  de  la  fonction  <p,  obser-i 
vons  qu’à  raison  de  la  forme  à peu  près  sphérique 
des  corps  célestes,  et  de  la  petitesse  <îe  leurs  dimen- 
sions par  rapport  aux  distances  qui  les  séparent,  on 
peut  les  considérer  comme  des  masses  réunies  à leurs 
centres  de  gravité  (n"  242).  Soient  donc  J lintensilé, 
cle  d’attraction  universelle,  à l’unité  de  distance  et 
rapportée  à des  masses  prises  pour  unité,  ni  e,t  ni les, 
masses  de  deux  fïe  ces  çorps,  et  f la  distance  de  leurs 
centres  de  gravité;  leur  attraction  mutuelle  sera. 

, et. le  terme  correspondant  de  la  foncfltm  © 
aura  pquf. valeur  — • d’où  il  résultera 

’ •'  t * * s'  • 
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/ J a \ 171171 

9fa  y*  * > at,  etc.)  s=r—  3E*-y , 

pour  sa  valeur  complète;  la  somme  2 s’étendant  à 
tous  les  corps  célestes,  pris  deux  à deux.  (V 

Observons  maintenant,  pour  simplifier*  l’équa- 
tion (c),  que  si  l’on  ne  tient  pas  compte  de  l’action  des 
étoiles  sur  les  corps  du  système  solaire , le  moiiYe-  , 
ment  de  son  centre  de  gravité  est  rectiligne  et  uni- 
forme, et  la  vitesse  V,  une  quantité  Constante;  de 
plus,  abstraction  faite  dés  perturbations  du  mouvë-. 
ment  de  rotation  de  chacun  des  corps  célestes,  qui 
proviennent  des  attractions  de  tous  les  autres  sur  la 
partie  non  sphérique  de  celui  que  l’on  considère , 
la  quantité  U est  aussi  constante  pour  chaque  corps 
en  particulier  (n°  419);  si  donc  on  néglige  la  partie  va- 
riahle  de  2U,  et  qu’on  mette  Une  autre  constante  C , 
à la  place  de  D — 2/nU — V^nz,  l’équatioh*  (c) 
deviendra 

' 2m  = C — a/s’jéi . • 

V ^ 

\ 4 * 

Si  l’on  veut  transporter  l’origine  des  coordonnéesau 
centre  de  figure  du  soleil , on  désignera  par  g,  h,  k, 
les  coordonnées  de  ce  point,  dont  l’origine  esteau 
centre  de  gravité  du  systèmé  solaire;  par  x f y t z , 
les  coordonnées  du  centre  de  m,  rapportées  à celui  du 
soleil , de  sorte  qu’on  ait  ’ 

xt  — x — g,  ' y,  ==  y h , zt  = 2 — k, 

y ..  ■ 

pour  les  «oofdonnées  du  centre  de  m,  dont  l’origine 


è 
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• • * « , 
est  au  centré  de  gravité  du  système.  Il  en  résulte  ra,  ‘ 

dx  dh-efn ,dk  <**  t 

T^'Sjn  — '2.mTt,  ^2/n__2/ft  — , , 

: < 

dt  à cause  de 


-V* 


% ç 


élg  _(  „ <ir  _ <tr!  ,dk  — dz, 

— a #2/n  -5 2J  2/n  -=-  — 5-=-  2 m — 

• « 'dt^dt  yt  dt  dt  dt  • 

1 * * « * 1 * «*  , , m 1 

»*>  S ' '*  M . *>  "*• 

l’ëquation  (rf)  se  changera  eh  celle-ci  : ^ 


.t* 


• ^ ^ [(«-  g1  + (*.  *)•  • ■ . 

* après  l'élimination  des  quantités,^, 

, ■ ’ * ic-* 

» 1 , - . ni/n 

Les  sommes  2 , excepte  2/»  et  2 — — , ne  compren- 
dront’plus*la.  ruasse  du  soleil.  Qn  peut  aussi  Réparer  , 
de  ces  . deux  sommes  les  termes  relatifs  à cet  astre , 

i ■ T ■ V *■  V 

lesquels  sont  , . 

* V -,  Mm  Mm'  JVtm*-  ' • 


en  ar 


it  M la  $iassë  du  soleil,  , et  r,  r1 , etc*.  , . • * _ 

les  distances  * ^es  centres  ,de*ïn-,  m1 , in",  etc..,  au  • . ■ 

cëntrfe  de  M.  De  cette- luaoière  1 équation  'des  fptéjes 

vivesgi  appliquée  *u  systëmesolâire,  deviendra- fina-  ' 

lement  v •*  • ■ . *-  , ' • *-  , * 4 

• * , • • t » '•*  9 
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‘ * - • .*  . 

* • /dx'  -f-  dr‘  -f-  dz'S*  i f ~V dx\r  , qr\* 

Sm  ( sr— ) -sçfsK2"*  7,) + Om  i) 

+ C2m  7).  J =‘C  - a/Mi  7 - .*/*. . 

**  ’ ' • * ^ • • 
* . * * * f ■ 

les  sommés  2 ne  s’étendant  plus  qu’aux  planètes,  aux 

* «satellites  et  aux  comètes,  s’il  estpôssible ; e|  l’qri-  •• 

gine  de  leurs  coordonnées  étant  actuellement  au  « 

centre  du  soleil.  *.  « * . * % 

• * - - . 

Nous  ferons  remarquer,  à cette  occasion,  que  le  ' * 

• ' .*  moyen  le  plus  direct  de  savoir  si  i 'ensemble  des  ac-*  , 

; . lions  des  comètes  exerce  une  influence  sensible  dans  • 
le  système  du  monde,  serait  de  calculer,  à des  époques 
.*  éloignées  l’ime  de  J autre,  la  valeur.de  la  quantité  C, 

» déduite  de  cette  équation,  d’après  les* vitesses, rela- 
4 ’ tives,  les  distances  mutuelles,  et  les  masses  des  antres 
corps  célestes,  à ces  différentes  époques  : si  l’on 
trouvait  des  valeurs  de  C sensiblement  inégales,  oa  . 
.popreait  attribuer  leurs  variations  à l’action  des  cô-' 
mètes;  en  négligeant  toujours  l’action  des  étoiles  , ef 
. ».  en  supposant  qu’il  n’y  ait  eu  ni  choc,  ni  explpsion 

- * dans  l’intervalle;  caron  verra  bientôt  que  les  chan- 

* gemens  brusques  de  vitesse  altèrent  la  son  une 'des 

* » forces  vives  du  système,  et  font  changer,  parconsq-.  *• 

■ , quént,  la  valeur  de  la  quantité  C.  * « 

* 5yo.  D’après  "de  qu’on  a vu  dans- le  n°  546,  la 

• . * fonction  désignée, par  <p*daqs  l’éqjaation  (/>)_,  est  un 

* maximum  ou'  un  minimum  pour,  les  valeiirs  des  coqr-* 
domjées  te , y,  z,  x1 , etc.  j qlii  répondent  a une 

* - t position  d’équilibre  thi  système  j if s’ensuit  do^que * 

la  somme  des  forces  vives  de  tous  §es  pointsicesso. 
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d’augmenter  ou  de  diminuer,  toutes  les  fois  que  le' 

‘ système,  pendant  son  mouvement,  passe  dans  une 
position  où  il  demeurerait  en  équilibre,  si  ses  points 
n’avâient  pas  de  vitesses  acquises  ; et  comme  les 
maxima  et  les  minima  de  cette  fonctiou  du  temps 
devront  être  alternatifs,  il  en  résulte  aussi  que  les 
•.positions  d’équilibre  par  lesquelles  le  système  passera, 
•seront  alternativement  stables  et  non  stables;  celles- 
ci  répondant  aux  minima  de  la  fonction  <p , et  celles-là 
à ses  maxima.  9 *• 

Toutefois,  le  caractère  Sistinctif des  deux  états  d e- 
quilibre  a été  seulement  énoncé  dans  le  n°  547;  et 
il  nous  reste  à prouver  qu’en  effet,  la  stabilité  de  l’é- 
quilibre a lieu,  quand  la  fonction  <p  est  un  maximum ; 
ce  que  nous  allons  faire  au  moyen  de  l’équation  (b). 

Pour  cela  supposons  que  a.,  b ,^c,  a! , b' , c' , etc., 
f .soient  leà  coordonnées  des  pçints  m,  mr,  m" , e te., 
dans  un  état  d’équilibre  du  système;  supposons  aussi 
qu’on  les  écarte  un  tant  soit  peu  de  leurs  positions, 
et  qu’oti  leur  imprime  de  très  petites  vitesses  k,  A', 
A",  etc.;  au  bout  du  temps  t , soient 

*•  * m * *\  ê v«  t '*  ' ' 

« x — a -j-  p,  j = b q , z — c .•+•  r,  ‘ . 

/ x ' ='  a!  -f-  = b'  + q',  zi  ==  /, 

,*'>**•'  . :s.  \ 

• 1 » • A 

les  coordonnées  des  mêmes  points;  il  s’agira  de  faire 
voir  que  les^ariables  p',  q,  r,  p1 , e te.,  demeureront 
toujours  très  petites,  si  la  quantité  <p  ( q , b,  c^a! , etc.), 
est  un  maximum...  * \ m 

* >En  effet,  développe  . <p*(  x,  y , z,  gr',  etc.  ), 
suivant  les  puissances '‘et  lés  'produits  *de  p,  q,  r, 


9* 


V * 
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p , etc.v£ar  la  propriété  commune  aux  mcucima  el 
aux  minima , la  somme  des  termes  dépendans  dés 
premières  puissances  de  ces  variables  sera  toujours 
nulle,  quel  que  soit  Je  nombre  des  variables  indp-r  ' * 
. * pendantes  que  la  question  comporte.  On  démontré 

* aussi  , dans  le-  calcul  différentiel',  que  la  somme 
des  termes  dépendans  des  carrés  et  des  produits 

- de  p,  q ÿ r,  p' , etc.,  ceft-à-dire,  la  somme  (Jes*  ' * 
termes  du  Second  oHre  par  rapport  à ces  quan- 
tités; pourra  se  décomposer  da*rs  le  cas  du  maximum, 
en'  plusieurs  carrés , pris  afec  le  signe  *r-*;  et  dont'fe 
nombre  est  celui  des'  Variables  indépendantes.  En 
désignant  par  R>le  reste  de  la  série  comprenant  les 
termes  du  troisième  ordre  et  des  ordres  supérieurs, 
on  aura  donc  • „ . * 

z > x'>  efe.)  — <P{a/h,  ct  d , etc.) 
a ’ “ , (j*+^*-f-y,*H-etc.)H-R  ;' 

• 't,  s' , s",  etc.,  étant  des  fonctions  linéaires  de pt  q, 
r , p'  y etc. , qui  seront  toutes  nulles  en  mêmè,  temps 
que  ces  variables*.  La  substitution  de  jcette  valeur  de 

<p  dans  l’équation  (à)  donne  ■ • 

ï ='?  'î.mk * — ( s% + /*  etc.)  -fc-  R- 

* * ' ’ • ■ * . . * <*  . 

’ /-  Or,  au  commencement  du  mouvement,  les  varia-  » 

blés  p,  q,  f,  p1,  etc.,  sont  .d’abord  très -petite^  ; tant  . - 
qu’il  en  est  ainsi,  lés  quantités  s , s',  s",  etc,  , sontéga- 
* leiwent  très  petites;  et,,  réciproquement,  à des  valeurs 

» très  petites  de  s,  si,  Y',  etc. , correspondent  toujours 
de  semblables  valéürs de  p,  q,  r , p' , *etc.  D’ailleurs, 
pour  de  ‘teMfes  valeVts chaque  terme'  dû  second 
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Ôrdrc  est  plus  grand,  abstraction  faite  de  signe,  que 
R,  qui  ne  renferme  que  des  termes  d’un  ordre  supé- 
rieur au  second;  par  conséquent,  tant  que  tous  les 
■ « carrés  s* , s /'*,  etc. , sont  encore  très  petits,  cha- 
* cun  d’eux  surpasse  la  valeur  de  R. 

Cela  posé , nous  sommes  en  droit  de  conclure  que 
toutes  Ips  quantités  s , s' , s" , etc. , demeureront  tou-' 
t*.  jours  très  petites , et  que  chacune  d’elles  ne  surpas- 
sera jamais  \/î  2A*;  car,  ces  quantités  variant  par  de- 
, grés  continus,  cela  ne  pourrait  arriver  avant  que  la 
plus  grande  d’entre  elles,  qui  sera  s,  par  exemple, 

* ne  soit  devenue  égale  à V \ 2A:*;  et  comme  cette  va- 
» leur  de  s serait  encore  très  petite,  puisque  toutes  les 
quantités  k,  k\  k'1,  etc.,  sont  très  petites,  par  hypo- 
thèse , on  aurait  à la  fois 

« /*>R,  <"*>R,“  etc.,  v 

— (V*+J,,,-Heic.)  + R*  * 

• ■ ce  qui  serait  absurde,  puisque  \ Imv*  est  essentielle- 

ment une  qûantitc  positive.  Donc  aussi  les  variables 
p,  q,  r,  p1,  etc. , resteront  constamment  très  petites, 
et  le  système  ne  fera  qu’osciller  autour  de  sa  position 
d’équilibre,  qui  est  alors  un  équilibre  stable  ; ce  qu’on 
se  proposait  de  démontrer! 

, Lorsque  la  quantité  <p(a , b , c , a' , etc.)  est  un 
minimum,  la  somme  des  termes  du  second  ordre,  dans 

• , le  développement  de  ç (x,  y,  z,  x' , etc.),  est  une 

quantité  positive  ; Iequation  des  forces  vives  peut 
alors  subsister,  sans  que  les  variables  p,  q,  r,  p',  etc., 
soient  toujours  très  petites;  mais  cela  ne  suffit  pas 
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car  il  est  évident  que  les  premiers  membres  de  ces 
équations  sont  les  momens,  par  rapport  aux  axes  des 
z, , jr,  xt , des  quantités  de  mouvement  dont  k est  le 
moment  principal;  en  sorte  que  les  valeurs  de  ces 
intégrales  doivent  se  déduire  de  la  valeur  de  k,  en  la 
multipliant  par  cos  y,  cos  £,  cos  as  (n°  281).  Or,  si  l’on 
substitue  les  valeurs  de  a,  b , c,  dans  l’équation  ( f), 
et  qu’on  ait  égard  à ces  dernières  équations,  il 
vient 

k(p  cos  a + q cos  6 -+■  r cos  y)s=h; 

» * % 
donc,  en  désignant  par  «or  la  composante  de  la  vitessç 
angulaire  de  rotation  autour  de  l’axe  du  moment 

principal,  de  sorte  qu’on  ait 

« 

<ar = p cos  a 4-  q cos  Ç -+-  r cos  y , 


il  en  résultera 


k® r = h; 


ce  qui  s’accorde  avec  le  théorème  du  ti#  419>  d’après 
lequel  cette  composante  de  la  vitesse  de  rotation  est 
égale  à la  somme  des  forces  vives , divisée  par  le  mo- 
ntent principal  des  quantités  de  mouvement. 

872.  Maintenant,  s’il  survient  pendant  le  mouve- 
ment un  changement  brusque  dans  les  vitesses  des 
mobiles,  on  pourra  prendre  pour  J'x,  J'y,  etc.,  dans 
l’équation  (5)  du  n°  535,  les  déplacemens  infiniment 
petits  de  tous  les  points  du  système , qui  ont  effective- 
ment lieu  à une  époque  quelconque  de  ce  changement, 
pourvu  qu’à  cet  instant,  comme  on  l’a  expliqué  dans 

le  numéro  suiyaut,  les  points  parlesquelslespartiesdu 

v . • 
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système  sont  en  contact,  aient  une  même  vitesse, 
pour  les  deux  parties  adjacentes , dans  le  sens  normal  * 
à leur  surface  commune.  Cela  étant,  il  y aura  deux 
cas  distincts  à examiner. 

i°:  Si  le  changement  brusque  est  produit  par  la 
rencontre  de  deux  ou  plusieurs  corps  du  système,  ou 
par  le  choc  de  ces  mobiles  contre  des  obstacles  fixes, 
la  condition  dont  il  s’agit  sera  remplie  à l’instant  de 
la  plus  grande  compression  ( nu  468  ).  En  supposant 
donc  que  les  composantes  a,  b , c,  a',  etc.,  des  vitesses 
des  mobiles  se  rapportent  à cet  instant,  et  A,  B,  C, 
A',  etc.,  au  commencement  du  choc,  on  pourra 
prendre,  comme  dans  le  numéro  précédent , 

Sx  = at,  jy  = be,  <Tz  = ce,  S'-x'—a’t,  etc.; 

* f 

et  l’équation  (e)  aura  lieu  entre  les  composantes  des 
vitesses  à ces  deux  époques,  qui  seront  celles  du  com- 
mencement et  de  la  fin  du  choc,  lorsque  les  mobiles 
n’auront  aucune  élasticité.  Or , cette  équation  (e) 
donne  * , 

2m  (A a -j-  Bè  -f-  CcJ  = 2m  (a*  -f-  b*  -f-  ç%)  ; 
et  comme  on  a identiquement 


2m  [(A  — a)'  -f  (E  - by  -f-(C  — c)«] 

= 2m(A,  + B1  + 0)+  2m(a*  + i'  + cî) 
— a2m  (A  a + Bb  -+-  Ce) , 
il  en  résulte  *>  -, 

1m  (A*  -4- B*  4-  Ç*)  2m  (a*  + £*4.  c *) 

= 1m  [(A  — a)*  4-  (B  — hy  4-(C — c)a]  ; 

2.  -3a 
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en  sorte  que  l’excès  de  la  somme  des  forces  vives  de  tous 
les  points  du  système  avant  le  choc,  sur^la  somme 
des  forces  vives  après  le  choc  , est  une  certaine 
somme  de  forces  vives,  et,  conséquemment,  une 
quantité  positive.  Par  conséquent,  dans  les  change- 
mens  brusques  de  vitesse,  provenant  du  choc  des 
corps  dénués  d’élasticité,  entre  eux  ou  contre  des 
obstacles  fixes , il  y a toujours  perte  de  force  vive , 
ainsi  que  nous  l’avons  déjà  vu , dans  le  choc  de  deux 
corps  sphériques  et  homogènes,  dont  les  centres  se 
meuvent  sur  une  même  droite  (n°  36i). 

2°.  Lorsque  le  changement  brusque  sera  produit 
par  des  explosions  intérieures  qui  briseront  un  ou 
plusieurs  corps  du  système,  ce  sont  lès  composantes 
A,  B,  C,  A',  etc.,  des  vitesses  au  commencement  du 
phénomène,  et  non  pas  les  composantes  a , b,  c , 
a',  etc.,  des  vitesses  finales,  qui  satisferont  à la  con- 
dition du  n°  536;  en  sorte  que,  dans  ce  cas,  on  ne 
pourra  plus  employer  les  valeurs  précédentes  de  Sx, 

Sy,  etc. , dans  l’équation  (5)  du  n°  535.  Mais  en  dé- 
signant toujours  par  ê un  temps  infiniment  petit,  on 
pourra  prendre  , * 

Sx=A.t,  Sy  — Bé,  Sz=.Q. e,  Sx'  — Mi. , etc.; 
ce  qui  changera  Féquation  (5)  en  celle-ci  : 

2m  [(à  — a)  A H”  (B  — b)  B -f-  (C  — c)  C]  = o ; 
d/où  l’on  déduit 

2m  (a*  -4-  6*  -f-  c%)  — 2m  (A*  -f-  B'  -f-  C*)  ’ i 

5=  2m  [a  — A)*  + (£  — B)*-h-(c  — C)*]  ; 
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ce  qui  montre  que  la  somme  des  forces  vives  de  tous 
les  points  des  parties  des  mobiles,  après  l’explosion, 
es*  toujours  plus  grande  que  la  somme  de  leurs  forces 
vives  avant  l’explosion.  11  est  évident,  en  effet,  que  si 
les  mobiles  sont  en  repos  avant  la  séparation  de  leurs 
parties,  celte  séparation  sera  toujours  suivie  d’une 
augmentation  de  force  vive;  mais,  en  vertu  du  théo- 
rème qu’on  vient  d’énoncer,  qyels  que  soient  les 
, mouvcmens  de  translation  -et  de  rotation  d’un  corps, 
le  changement  brusqup  produit  par,  une  explosion 
intérieure,  donnera  toujours  lieu  à une  augmenta- 
tion de  force  vive,  et  non  pas  à une  diminution, 
comme  dans  le  cas  d’une  rencontre  de  corps  dénués 
d’élasticité. 

.Sans  qu’il  soit  nécessaire  de  rien  ajouter  à ce  que 
nous  avons  dit,  dans  le  n°  469,  sur  le  choc  des  corps 
élastiques,  on  voit  que  la  première  partie  de  ce  phé- 
nomène, depuis  le  commencement  jusqu’à  l’instant 
de  la  plus  grande  compression  , peut  être  assimilée  au 
premier  des  deux  cas  précédais , et  la  seconde  par- 
tie, depuis  cet  instant  jusqu’à  la  séparation  des  mo- 
biles , au  second  de  ces  deux  cas  : il  y a donc  perte 
de  force  vive  pendant  la  première  partie,  et  accrois- 
sement pendant  la  seconde.  De  plus,  si  les  mobiles 
sont  parfaitement  élastiques,  de  sorte  qu’ils  repren- 
nent, en  se  séparant  , l^mêmç  forme  qu’ils  avaient 
avant  le  choc,  et  que  les jjfeux -parties du  phénomène 
soient  exactement  semblable^; d’augmentation  de 
force  vive,  pendant  la  seconde' partie , sera  égale  à la 
diminution  qui  aura  eu  lieu  pendant  la'  première;  par 
conséquent,  la  somme  des  forces  vives  du  système  sera 

32.. 
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la  même  avant  et  après  le  choc,  conformément  à ce 
qu’on  a vu  dans  le  n"  565.  Cela  suppose,  toutefois , 
qu’on  fasse  abstraction  de  la  perte  de  force  vive , qti 
aura  toujours  lieu  ( n*  568),  s’il  y a glissement  et 
frottement  des  corps  l'un  contre  l’autre  pendant  la 
durée  de  leur  contact. 

573.  Le  principe  de  la  moindre  action,  qu’il  nous 
reste  à considérer,  consiste  en  ce  que,  dans  le  mou- 
vement d’un  système  de  corps  pour  lequel  le  prin- 
cipe des  forces  vives  a lieu , si  l’on  fait  le  produit  de 
la  vitesse  de  chaque  point  matériel  du  système , de  sa 
masse  et  de  l’élément  de  sa  trajectoire;  que  l’on 
prenne  la  somme  des  produits  semblables  pour  tous 
les  mobiles;  et  qu’on  intègre  cette  somme,  depuis 
une  position  donnée  du  système  jusqu’à  une  autre 
position  aussi  donnée,  la  valeur  de  cette  intégrale 
sera  généralement  un  minimum. 

Ce  théorème  est  une  extension  de  celui  du  ri*  r6o, 
et  se  démontre  de  la  même  manière  ; c’est  pourquoi 
nous  en  supprimerons  la  démonstration , pour  abré- 
ger. Si  l’on  appelle  ds  l’élément  de  la  trajectoire 
de  m,  dont  la  vitesse  est  v,  ce  sera  l’intégrale  de 
Imvds  qui  aura,  en  général,  une  valeur  rninima ; 
mais  dans  quelques  cas,  comme  dans  celui  du  mou- 
vement d’un  point  matériel  sur  une  surface  fermée,  le 
minimum  pourra  être  remplacé  par  le  maximum;  et 
ce  que  l’orr  démontre  seulement , c’est  que  la  varia- 
tion infiniment  petite  de  flmvds  est  toujours  égale 
à zéro. 

A cause  de  ds  — vdt,  l’intégrale  dont  il  s’agit  est 
la  même  chose  que  fSdt,  en  faisant  V = I>e 
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priucipe  de  la  moiudre  action  l'evieut  donc  à dire 
que  l’intégrale  du  produit  de  la  force  vive  du  sys- 
tème et  de  1 élément  du  temps,  est  généralement  un 
minimum ; eu  sorte  que,  dans  la  nature,  un  système 
de  corps  est  transporté  d’une  position  dans  une  autre, 
eu  dépensant  la  moindre  quantité  possible  de  force 
vive.  Lorsque  les  mobiles  ne  6ont  soumis  à aucune 
force  motrice,  la  quantité  V est  constante  (n"  565), 
et  c’est  le  temps  du  trajet  qui  est  un  minimum. 

Si  l’on  compare  le  principe  de  la  moindre  action 
aux  principes  des  forces  vives>  de  la  conservation  du 
mouvement  du  centre  de  gravité,  et  do  la  conserva- 
tion des  aires,  on  voit  que  le  premier  n’est  qu’une 
former  les  éclations  différentielles  du 
mouvement,  maintenant  inutile,  puisqu’on  obtient 
ces  équations  d’une  manière  plus  directe  et  plus  gé- 
nérale, au  moyen  de  la  formule  t^i)  du  n°  55»;  tandis 
que  les  autres  principes,  outre  qu’ils  renferment  des 
propriétés  importantes  du  mouvement,  ont  encore 
l’avantage  de  fournir  des  intégrales  de  ces  équations 
différentielles,  qui  sont  les  seules  que  l’on  connaisse 
dans  la  plupart  des  problèmes. 

Le  principe  de  la  conservation  du  mouvement  du 
centre  de  gravité  fournit  trois  intégrales  eu  quantités 
finies,  savoir  : 


règle  pour 


*.  * 


* . 

'S.moc  = a'S.m  + A t , 

* • » 

= blm  B/ , , 


» ' * 2/wz  ~ clm  + Cf  ; 

• ; - - ' - - 

a,  brc,  A,  B,  C,  étant  les  six  constantes  arbitrai  res  k 
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dont  les  trois  premières  représentent  les  coordonnées 
du  centre  de  gravité  du  système  à l’origine  du  mou- 
vement, et  les  trois  antres  sont  les  sommes  des  quan- 
tités de  mouvement  imprimées,  à cette  époque,  à 
tous  Içs  points  du  système,  parallèlement  aux  axes  des 
coordonnées.  ,*  * 

Les  intégrales  qui  résultent  du  principe  de  la  con- 
servation des  aires  sont  trois  intégrales  premières , 
savoir:  • 

2m  ( xdy  — r ydx)  ==  cdt , ' •»  • 

'lm{zdx  ■ — xdz ) = c'dt , * 

, * 

2 m ( ydz  — zdy)  = c'dt  ; 

C,  c't  c",  étant  les  trois  postantes  arbitraires  qui  ex-* 
priment  les  momens  des  quantités  de  mouvement 
initiales  de  tous  les  points  du  système , par  rapport 
aux  axes  des  z , y,  x , ou  le  double  des  aires  décrites, 
dans  l’unité  de  temps,  autour  de  ces  mêmes  axes. 

Enfin , le  principe  des  forces  vives  ne  fournit  qu’une 
seule  intégrale,  qui  est  l’équation  {b)  du  n*  564 , et 
qu’on  peut  écrire  ainsi  : • 

1 1 2m + D ■+■  <p  (ay  y,  z,  x',  etc.)  ; 

' v # » 

D étant  une  constante  arbitraire. 
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CHAPITRE  PREMIER. 

> 

NOTIONS  PRÉLIMINAIRES.  * 

574-  L 'Hydrostatique  est  la  partie  de  la  Statique 
qui  traite  de  lequilibre  des  fluides.  On  y considère 
un  fluide  comme  un  amas  de  points  matériels  qui 
cèdent  au  moindre  effort  que  l’on  fait  pour  les  sépa- 
rer les  uns  des  autres.  Les  fluides  que  la  nature  nous 
présente  approchent  plus  ou  moins  de  cet  état  de 
fluidité  parfaite;  l’adhérence  qui  existe  entre  les  mo- 
lécules de  plusieurs  de  ces  substances,  et  qui  produit 
ce  qu’on  appelle  leur  viscosité , s’oppose  à la  sépara-, 
tion  de  leurs  parties;  mais,  dans  la  théorie  que  nous 
allons  exposer,  nous  ne  nous  occuperons  que  des 
fluides  parfaits;  et,  si  l’on  ex<£pte  quelques 
où  la  viscosité  est  très  considérable,  les  lois 
quilibre  auxquelles  nous  parviendrons  s’applique- 
ront, sans  erreur  sensible,  à tous  les  autres  fluides*. 


liquides 
de  l’f- 


J 


i 


■i 
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Ces  substances,  comme  les  corps  solides,  sont  com- 
posées de  molécules  disjointes , et  séparées  par  des 
espaces  vides;  mais  si  l’on  divise  un  fluide  en  parties 
d’une  étendue  insensible,  dont  chacune  renferme, 

v . 

néanmoins , un  nombre  immense  de  molécules,  on 
pourra  admettre  que  les  conditions  d’équilibre  «de 
chaque  partie  sont  les  mêmes  que  si  elle  était  infini- 
ment petite , quelle  conservât  toujours  sa  fluidité , 
et  quelle  eût  pour  densité  celle  du  corps,  telle  qu’on 
l’a  définie  dans  le  n°  98.  Cela  revient  à considérer  un 
fluide  comme  une  masse  continue,  dont  la  densité 
est  constante,  ou  variable  par  degrés  insensibles, 

575.  On  distingue  deux  sortes  de  fluides,  savoir  : 
les  liquides  et  les  fluides  ae'rijorines. 

On  appelle  aussi  les  liquides  des  fluides  incompres- 
sibles; mais,  dans  la  réalité,  ce  sont  des  substances 
qui  ne  se  compriment  sensiblement  que  sous  des 
pressions  extrêmement  grandes.  Si , par  exemple,  un 
cylindre  vertical  est  rempli  d’eaU  jusqu’à  une  certaine 
hauteur;  que  cette  eau  n’éprouve  d’abord  aucune 
pression  à sa  partie  supérieure , et  qu’elle  soit  ensuite 
chargée  d’un  poids  équivalent  à la  pression  atmos- 
phérique, l’observation  a fait  voir ‘que  la  hauteur 
primitive  de  l’eau  diminue  seulement  de  fô  millie- 
' nièmés,  en  supposant  que  le  cylindre  conserve  son 
diamètre , et  que  ses  parois  ne  cèdent  pas  à la  pression 
qui  leur  est  transmise  par  le  liquide.  En  augmentant 
l^i  charge  du  liquide  ,%t  la  portant  à plusieurs  cen- 
ti  ines  de  pressions  atmosphériques,  l’expérience  a 
donné  une  condensation  de  l’eau  croissante  dans  le 
même  rapport  que  cette  charge.  Le  mereftre  est  en 
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core  moins  compressible  que  l’eau  ; et,  quelque  effort 
que  l’on  ait  fiait,  on  n’est  pas  parvenu  à diminuer  son 
volume  d’une  manière  appréciable. 

Les  fluides  aériformes,  comprenant  l’air  atmosphé- 
rique et  les  différens  gaz , sont  compressibles  et  doués 
d’une  parfaite  élasticité;  en  sorte  qu’ils  peuvent  chan- 
ger, à la  fois , de  forme  et  de  volume  par  la  compres- 
sion , et  revenir  exactement  à leur  forme  primitive  dès 
que  cette  compression  a cessé.  On  les  nomme  aussi, 
pour  cette  raison,  des  fluides  élastiques. 

Les  vapeurs  sont  également  des  fluides  élastiques; 
mais,  pour  une  température  donnée,  un  espace  aussi 
donné  ne  peut  contenir  qu’une  quantité  déterminée 
de  vapeur;  de  manière  que  si  la  vapeur  a atteint 
cette  limite , et  qu’on  diminue  un  tant  soit  peu,  soit 
l’espace,  soit  la  température,  une  portion  de  vapeur 
se  liquéfie.  L’expérience  a prouvé  que  ce  maximum 
de  vapeuT  est  le  irfême , à température  égale,  dans  un 
espace  vide  d’air  et  dans  un  espace  rempli  d’air  plus  ou 
moins  dilaté  ou  comprimé.  La  densité  de  la  vapeur 
est,  en  général,  peu  considérable,  relativement  à 
celle  du  liquide  dont  elle  provient;  mais,  quand  un 
liquide  est  contenu  dans  un  vase  fermé , dont  il  oc- 
cupe, par  exemple,  le  tiers  ou  la  moitié,  et  qu’on 
élève  sa  température  à un  très  haut  degré  , le  li- 
quide tout  entier  , après  s’être  dilaté  , se  réduit  su- 
bitement en  une  vapeur  transparente  dont  la  densité 
est  le  tiers  ou  la  moitié  de  la  densité  primitive  de 
ce  même  liquide. 

L’air  et  les  gaz  sont  appelés  des  fluides  permanens, 
par  opposition  aux  vapeurs  ; mais  il  y a lieu  de  croire 
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qu’ils  peuvent  être  liquéfiés  par  une  très  grande  com- 
pression ou  par  un  très  grand  refroidissement  ; et 
c’est,  en  effet,  ce  que  l’on  a vérifié  à l’égard  de  plu- 
sieurs d’entre  eux. 

576.  La  propriété  caractéristique  des  fluides , qui 
les  distingue  essentiellement  des  corps  solides  et  qui 
servira  de  base  à la  théorie  de  leur  équilibre , est  la 
faculté  qu’ils  ont  de  transmettre  également,  en  tous 
sens,  les  pressions  exercées  à leurs  surfaces.  Dans 
mon  Mémoire  sur  les  Équations  générales  de  l'équi- 
libre et  du  mouvement  des  corps  élastiques  et  des 
fluides  (*) , j’ai  fait  voir  comment  cette  propriété 
provient  d’une  disposition  respective  des  molécules 
du  fluide,  à laquelle  il  revient  très  rapidement  quand 
il  a été  comprimé  ou  dilaté;  et  comment  la  résultante 
des  attractions  et  répulsions  moléculaires , qui  pro- 
duit les  pressions  intérieures , peut  varier  dans  un 
très  grand  rapport,  pour  les  très  petites  variations 
de  distance  des  molécules,  qui  ont  lieu  dans  les  li- 
quides. Mais , dans  cet  ouvrage,  on  regardera  la  pro- 
priété dont  il  s’agit  comme  une  donnée  de  l’expé- 
rience , admise  par  tous  les  physiciens  et  les  géomètres' 
qui  se  sont  occupés  de  l’Hydrostatique,  et  dont 
l’exactitude  ne  peut  laisser  aucuu  doute.  C’est  ainsi 
qu’en  traitant  de  l’équilibre  de  la  lame  élasti- 
que (n°  3o6) , nous  sommes  partis  d’un  principe  se- 
condaire , au  lieu  de  remonter  aux  actions  molécu- 
laires dont  il  dérive. 
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(*)  Journal  de  l’École  Polytechnique,  20'  cahier-  . 
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577.  Pour  nous  former  une  idée  précise  du  prin- 
cipe de  l égalité  de  pression  en  tous  sens,  considérons 
d’abord  les  fluides  incompressibles. 

Supposons  qu’un  vase  prismatique , droit  et  posé 
sur  un  plan  horizontal,  dont  ABCD  (fig.  35)  repré- 
sente une  section  verticale,  soit  rempli  jusqu’en  EF 
d’un  liquide,  tel  que  l’eau,  par  exemple;  supposons 
aussi  que  l’on  recouvre  cette  eau  d’un  piston  hori- 
zontal qui  ferme  le  vase  exactement.  Pour  simplifier 
la  question , faisons  abstraction  de  la  pesanteur  de 
l’eau,  de  sorte  .que  ce  fluide  n’exerce,  par  lui-même, 
aucune  pression  sur  les  parois  du  vase;  enfin,  posons 
sur  le  piston  un  poids  donné  P,  comprenant  le  poids 
même  du  piston.  Il  est  évident  que  la  base  horizon- 
tale du  prisme  sera  pressée  de  la  même  manière  que 
si  le  poids  P était  posé  immédiatement  sur  cette  base, 
et  qu'il  fût  distribué  uniformément  sur  toute  son 
étendue.  Tous  ses  points  éprouveront  des  pressions 
verticales  égales  entre  elles;  la  pression  qui  en  résul- 
tera, pour  une  portion  quelconque  a.  de  cette  base  , 
sera  proportionnelle  à a : elle  équivaudra  à une  force 
verticale,  appliquée  au  centre  de  gravité  de  l’aire  a, 

et  exprimée  par  — , en  désignant  par  a l’aire  de  la 

base  entière  du  prisme,  qui  est  aussi  celle  de  la  base 
du  piston  en  contact  avec  le  liquide.  Or,  le  principe 
de  l’égalité  de  pression  en  tous  sens , consiste  en  ee 
que  la  pression  que  le  poids  P exerce  à 1?  partie  su- 
périeure de  l’eau , se  transmet,  par  l’intermédiaire  du 
fluide,  non-seulement  sur  la  base  du  vase,  mais  en- 
core sur  ses  facqs  latérales  : tous  les  points  du  vase 
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août  également  pressés  dans  des  directions  perpendi- 
culaires aux  parois;  et  une  aire  a , prise  sur  une  des 
faces  latérales  du  prisme , éprouve  la  même  pression 

que  si  elle  faisait  partie  de  sa  base  horizontale. 

Généralement , supposons  que  le  vase  ait  la  forme 
«Ttra  polyèdre  quelconque,  dont  la  ligure  34  repré- 
sente une  section.  Ce  vase  étant  fermé  de  toutes 

•*  a * * 

parts,  et  fixement  attaché , concevons  qu’il  soit  rem- 
* pli  exactement  d’un  liquide  sans  pesanteur.  Si  'l’on 
enlève  une  face  de  ce  vase , et  qu’ou  la  remplace  par 
un  piston , auquel  on  applique  une  force  donnée  P, 
perpendiculaire  à la  surface  dn  liquide  adjacent , le 
vase  et  le  fluide  demeureront  en  repos,  et,  d’après  le 
principe  que  nous  expliquons , la  pression  que  la 
ibree  P exerce  sur  la  surface  adjacente , se  transmet- 
tra, par  l’intermédiaire  du  liquide,  sur  toutes  les 
faces  du  polyèdre.  Tous  les  points  du  vase,  en  y com- 
prenant les  points  de  la  base  du  piston , seront  éga- 
lement pressés  de  dedans  en  dehors,  suivant  les 
directions  perpendiculaires  aux  parois  ; et , relati- 
vement à une  aire  a,  prise  sur  une  de  ces  parois, 
on  sur  la  surface  du  piston , la  pression  sera  üne 

force  perpendiculaire  à son  plan,  appliquée  à son 

* 

centre  de  gravité,  et  égale  à — ; a étant  l’aire  en- 

/ 1 tière  de  la  base  du  piston , en  contact  avec  le  li— 
qnide.  „ , - „ - 

Cette  pression  transmise  s’exerce  de  la  même  ma- 
nière dans  l’intérieur  du  liquide;  et  si  l’on  y considère 

une  portion  du  liquide  terminée  par  des  faces  planes* 

* 

_k 
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ou  un  polyèdre  solide  qui  y soit  plongé , chaque  par- 
tie a.  de  l’une  des  faces  éprouvera  aussi , de  dehors 

en  dedans,  la  pression  normale  égale  à — . 

On  étend,  sans  difficulté,  ces  résultats  au  cas  où  la 
surface  pressée  u’est  plus  supposée  plane;  il  suffit 
alors  de  la  décomposer  en  élémens  infiniment  petits, 
que  l’on  regardera  comme  les  faces  planes  d’un  po- 
lyèdre infinitésimal;  et  si  l’on  désigne  par  a l’aire 

Pa> 

d’un  de  ces  élémens,  on  aura  — pour  la  pression 

normale  qu’il  éprouve  ; a étant  toujours  l’aire  du 
piston,  et  P la  force  perpendiculaire  qui  y est  appli- 
quée. En  désignant  par  p la  pression  constante  qu’é- 
prouverait une  aire  plane  égale  à l’unité,  on  aura 

- = p,  et  les  produits  pa  et  pa  exprimeront  les 

pressions  sur  l’élément  a et  sur  l’aire  plane  égale 
à a. 

Si  le  liquide  a un  certain  degré  deeiscosité,  la  pro- 
priété de  presser  également  en  tous  sens  a encore 
lieu;  seulement,  il  arrive  que  la  pression  ne  se  trans- 
met pas  latéralement  avec  la  même  rapidité  que  sui- 
vant la  direction  même  de  la  force  P;  mais,  après  un 
temps  convenable , la  pression  latérale  devient  égale 
à la  pression  directe  ; et  c’est  à cet  instant  que  l’on 
considère  l’équilibre  du  liquide. 

578.  Quand  le  liquide  contenu  dans  un  vase  est 
pesant,  il  transmet  les  pressions  que  l’on  exerce  à sa 
surface  , de  la  même  manière  que  quand  il  est  dénué 
de  pesanteur  ; mais  il  exerce  en  outre , sur  les  parois 
du  vase,  une  pression  due  à son  poids  et  variable 
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d’un  point  à un  autre  : il  en  est  de  même  à l’égard 
d’un  liquide  dont  les  points  sont  sollicités  par  la  pe- 
santeur et  par  d’autres  forces  données,  et  qui  de- 
meure en  équilibre  dans  un  vase.  Si  les  patois  du 
vase  sont  nécessaires  à l’équilibre,  en  sorte  qu’on  n y 
puisse  pas  faire  une  ouverture  sans  que  le  liquide  ne 
s’échappe  aussitôt , il  en  faudra  conclure  que  les  pa- 
rois éprouvent,  en  chaque  point,  une  pression  parti- 
culière, dirigée  de  dedans  en  dehors,  suivant  une 
normale  à la  surface  du  vase  ; car  ce  n’est  que  suivant 
celte  direction  qu'une  surface  peut  empêcher  de  se 
mouvoir  un  point  matériel  en  contact  avec  elle , 
et  détruire,  par  sa  résistance,  la  force  motrice  de 
ce  mobile. 

La  même  chose  a lieu  dans  l’intérieur  du  liquide, 
comme  on  l’a  dit  dans  le  numéro  précédent,  soit  sur 
des  portions  du  liquide  même,  soit  sur  des  corps  qui  y 
sont  plongés.  La  pression  en  un  point  quelconque  est  ‘ 
une  quantité  inconnue,  que  nous  déterminerons  dans  la 
suite , et  qui  dépendra  de  la  position  de  ce  point  et 
des  forces  motrices  appliquées  au  fluide.  Comme  elle 
change , en  général , d’un  point  à un  autre , on  ne 
peut  la  supposer  rigoureusement  constante  que  dans  • 
une  étendue  infiniment  petite  ; or , pour  mesurer  la 
pression  exercée  sur  un  élément  déterminé  d’une  sur- 
face, on  conçoit  une  aire  plane,  que  l’on  prend  pour 
unité,  et  qui  éprouve,  dans  toute  son  étendue,  la 
mêmç  pression  que  cet  élément  : p étant  la  pression 
totale  que  cette  aire  supporte,  et  a l'étendue  infini- 
ment petite  de  cet  élément,  le  produit  pa  sera  la 
pression  correspondante  à cet  élément , et  normale  à 
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la  surface  dont  il  fait  partie.  Le  coefficient  p sera 
une  fonction  des  coordonnées  de  ce  même  élément , 
que  nous  appellerons  la  pression  rapportée  à l’unité 
de  surface. 

Cela  posé,  si  l’on  enlève  une  portion  plane  de 
la  surface  du  vase  , qu’on  la  remplace  par  un  pis- 
ton de  même  étendue , et  qu’on  applique  à ce  pis- 
ton une  force  égale  et  contraire  à celle  que  cette 
portion  du  vase  éprouvait,  il  est  évident  que  l’é- 
quilibre subsistera  comme  auparavant.  De  plus,  si 
le  vase  est  fermé  de  toutes  parts,  partout  en  con- 
tact avec  le  liquide , et  fixement  attaché , l’équilibre 
ne  sera  pas  non  plus  troublé  en  ajoutant  à cette 
première  force  une  autre  force  quelconque  P;  car 
les  forces  appliquées  aux  points  du  fluide  étant  en 
équilibre,  tout  doit  se  passer,  relativement  à cette 
force  P,  comme  si  ces  forces  n’existaient  pas,  et  de 
même  que  dans  le  numéro  précédent.  Par  conséquent, 
la  pression  exercée  par  cette  force  P,  sur  la  surface  du 
liquide  en  contact  avec  le  piston , sera  transmise 
également  en  tous  sens , par  l’intermédiaire  du 
fluide  J et  la  pression  p , rapportée  à l’unité  de  sur- 
face , se  trouvera  augmentée , en  chaque  point , d’une 

P 

quantité  constante  et  égale  à a étant  toujours 
l’aire  du  piston , en  contact  avec  le  liquide. 

[1  est  important  de  distinguer , comme  nous  le 
faisons  ici,  les  deux  sortes  de  pressions  qui  sont 
exercées  sur  Us  parois  d’un  vase  contenant  un  li- 
quide en  équilibre,  ou  que  supportent  les  parties 
mêmes  de  ce  fluide  : l’une  de  ces  pressions,  qui 
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Tarie  d’an  point  à an  autre,  est  due  au  poids  et 
aux  autres  forces  motrices  de  la  masse  fluide;  l’autre, 
qui  est  partout  la  même,  provient  des  forces  appli- 
quées à sa  surface,  et  transmises  par  son  intermédiaire. 

Ces  deux  pressions  s’ajoutent  en  chaque  point,  pour 
former  la  pression  totale.  • - 

579.  D’après  la  propriété  de  transmettre  également 
en  tous  sens  les  pressions  exercées  sur  sa  surface,  un  . 
fluide  incompressible,  contenu  dans  un  vase  fixe- 
ment attaché,  doit  être  regardé  comme  une  véritable 
machine  ; car  une  machine  est , en  général , un  ap- 
pareil au  moyen  duquel  une  force  agit  sur  des  points 
qui  sont  hors  de  sa  direction , et  exerce  sur  ces 
points  des  efforts  plus  grands  ou  plus  petits  que  si 
elle  y était  immédiatement  appliquée,  ce  qui  est  le 
cas  de  la  force  P,  que  nous  avons  considérée  dans  les 
numéros  précédens. 

Le  principe  des  vitesses  virtuelles  s’observe  dans  ' 
l’équilibre  de  cette  machine,  comme  dans  celui  de 
toutes  les  autres  machines  connues.  Pour  le  prouver, 
considérons  un  vase  immobile,  et  de  forme  quelcon- 
que (fig-  35),  qui  ait  un  nombre  quelconque  d’ou- 
vertures; à chacune  de  ces  ouvertures,  appliquons 
un  cylindre  qui  se  prolonge  indéfiniment  en  dehors 
du  vase;  emplissons  ce  vase  d’un  liquide,  tel  que 
l’eau,  dont  nous  ne  considérerons  pas  la  pesanteur  ; 
supposons  que  l’eau  s’étende  dans  tous  les  cylin- 
dres , jusqu’à  une  certaine  distance  de  leurs  orifices, 
et  quelle  y soit  terminée  par  des  surfais  planes,  per- 
pendiculaires aux  longueurs  des  cylindres  ; enfin , 
posons  sur  ces  surfaces  EF , E'F',  E"F",  etc. , des 
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pistons  qui  les  recouvrent  exactement , et  qui  puis-  * 
sent,  neanmoins,  glisser  sans  frottement  le  long  des 
cylindres.  Soient  a , a',  a",  etc. , les  bases  de  ces  pis- 
tons-, qui  sont  aussi  celles  des  cylindres;  appliquons 
à ces  corps  des  forces  P,  P',  P",  etc. , perpendiculaires 
à leurs  bases,  et  dirigées  de  dehors  en  dedans;  et 
supposons  que  ces  forces  données,  qui  agiront  l’une 
sur  l’autre  par  l’intermédiaire  de  l’eau , se  fassent 
équilibre.  Dans  cet  état,  la  pression  rapportée  à l’u- 
nité de  surface  doit  être  la  même  sur  toutes  les  pa- 
rois du  vase , en  y comprenant  les  bases  des  pis- 
tons (n*  577).  Si  donc  on  la  représente  par  p , on 
aura  pa , p'a , p'a , etc. , pour  les  pressions  totales 
que  supportent  de  dedans  en  dehors  les  bases  des 
pistons.  Pour  l’équilibre , ces  pressions  doivent  être 
respectivement  égales  aux  forces  P,  P',  P",  etc.  ; par 
conséquent , on  aura 

P = ap,  P ' = a'p,  ¥"  = a"p,  etc.  ( a ) 

L’une  de  ces  équations  servira  à déterminer  la  valeur 
de  p ; et  en  la  substituant  dans  toutes  les  autres , on 
aura  les  équations  d’équilibre  du  système,  qui  seront 
en  nombre  égal  à celui  des  pistons  moins  un. 

Maintenant , imaginons , conformément  à l’énoncé 
du  principe  des  vitesses  virtuelles  , que  l’on  déplace 
les  parties  du  système,  de  manière  que  les  pistons 
répondent  actuellement  aux  sections  CD , CD' , 
C'D",  etc. , des  cylindres.  Une  partie  de  ces  corps 
aura  avancé,  et  l’autre  partie  aura  reculé  ; je  repré- 
senterai leurs  déplacemens  par  h , A'*  h ",  etc.  ; et  je 
considérerai  ces  quantités  comme  positives  ou  comme 
a.  * -33 
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‘négatives , selon  que  les  pistons  auront  avance  ou  re- 
culé. Ainsi,  dans  la  figure,  la  distance  h comprise 
entre  les  sections  EF  et  CD,  est  positive,  et  la  distance 
h'  comprise  entre  les  sections  E'F'  et  C'D7,  est  néga- 
tive. Les  volumes  d’eau  qui  sortent  des  cylindres 
pour  entrer  dans  le  vase,  répondent  aux  valeurs  po- 
sitives de  h , h',  h",  etc. , et  ceux  qui  sortent  du  vase 
pour  entrer  dans  les  cylindres,  à leurs  valeurs  néga- 
tives ; les  uns  et  les  autres  seront  exprimés  par  les 
produits  ah , a'h',  a"k",  etc. , abstraction  faite  des 
signes.  Par  conséquent , l’eau  étant  considérée  comme 
incompressible,  et  la  figure  du  vase  comme  invaria- 
ble, la  somme  de  ces  produits,  positifs  ou  négatifs, 
devra  être  nulle,  et  l’on  aura 

ah  -f-  a'h'  — f-  a"h"  — j—  etc.  ^ o.  (b') 

Je  multiplie  cette  équation  par  p ; et  en  ayant  égard 
aux  équations  (a) , il  vient 


.* 
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P h -f-  P 'h!  + F ’h"  -f-  etc.  = o ; (c) 

ce  qui  est  l’équation  résultante  du  principe  des  vi- 
tesses virtuelles , appliqué  aux  forces  P,  P7,  F',  etc. , 
et  aux  déplacemens  h , h',  h",  etc. , de  leurs  points 
d’application. 

La  condition  du  système,  qui  est  ici  l’invariabi- 
lité du  volume  du  liquide  , est  exprimée  par  l’équa- 
tion ( b ).  Non -seulement  les  déplacemens  h,  h', 
h",  etc. , remplissent  cette  condition , mais  aussi  les 
déplacemens  CQptraires  — h,  — h',  — h",  etc. , ainsi 
que  l’exige  le  principe  des  vitesses  virtuelles (n*  35i  j! 
Les  quantités  h , h',  h",  etc. , peuvept  avoir  des 
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4 grandeurs  finies , pourvu  qu’aucun  des  pistons  n’en-v 
Ire  dans  le  vase , et  ne  sorte  du  cylindre  où  il  doit 
être  contenu. 

58o.  Le  principe  de  l’égalité  de  pression  en  tous 
sens  convient  aux  fluides  élastiques  comme  aux  li- 
quides; mais  relativement  aux  premiers,  il  n’est  pas 
nécessaire  que  des  forces  motrices  agissent  sur  leurs 
molécules,  bu  qu’on  exerce  des  pressions  sur  leurs 
surfaces , pour  qu’ils  pressent  eux-mêmes  les  parois 
des  vases  qui  les  contiennent;  il  suffit  pour  cela  de 
leur  élasticité,  en  vertu  de  laquelle  ces  fluides  font 
continuellement  effort  pour  occuper  un  plus  grand 
volume.  En  supposant  donc  qu’une  masse  d’air,  d’un 
gaz  ou  d’une  vapeur,  soit  contenue  dans  un  vase 
fermé  de  toutes  parts,  et  qu’on  fasse  abstraction  de 
la  pesanteur  du  fluide,  les  parois  du  vase  éprouve- 
ront des  pressions  égales  en  tous  leurs  points,  et 
dirigées  de  dedans  en  dehors , suivant  les  normales  à 
ces  parois.  La  pression  rapportée  à l’unité  de  surface 
sera  la  même  dans  toute  l’étendue  du  vase;  pour  la 
déterminer,  on  fera  une  ouverture  en  un  endroit  du 
vase , pris  au  hasard  ; on  y appliquera  un  piston , et 
à ce  corps  , la  force  nécessaire  pour  le  maintenir  en 
équilibre;  en  divisant  cette  force  par  l’aire  de  la  base 
du  piston  en  contact  avec  le  fluide,  on  aura  la  pres- 
sion demandée;  et  l’on  trouvera  toujours  le  même 
quotient,  quel  que  soit  l’endroit  où  le  piston  aura 
été  appliqué.  Si , par  exemple , le  vase  représenté  par 
la  figure  35,  est  rempli  d’un  fluide  élastique,  les 
forces  P,  P',  P",  etc.,  qu’on  devra  .appliquer  aux 
pistons  qui  ferment  les  cylindres,  pour  les  empêcher 
' • * 33.. 
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«le  glisser,  seront  proportionnelles  aux  bases’  a,  a' , ' 
a" , etc.';  le  rapport  de  chaque  force  à la  base  corres- 
pondante, sera  le  même  pour  tous  les  pistons;  et 
l’équation  (c)  aura  encore  lieu,  mais  seulement  pour 
les  mouvemens  du  systèüje  dans  lesquels  le  volume 
total  du  fluide  ne  changera  pas.  ..  * ' ‘ . ^ 

Cette  pression  constante  qu’un  fluide  élastique 
exerce  sur  les  parois  du  vase  qui  lè  renferme, 
dépend  de  sa  matière , de  sa  densité  et  de  sa  tem- 
pérature. On  la  nomme  aussi  la  force  élastique  du 
fluide.  L’expérience  prouve  que  pour  un  même 
fluide,  et  la  température  ne  changeant  pas,  la  force 
élastique  est  proportionnelle  à la  densité;  de  sorte 
qu’en  désignant  par  p la  mesure  de  la  force  élasti- 
que, c’est-à-dire,  la  pression  rapportée  à l’unité  de 
surface  , et  par  f>  la  densité,  on  a dans  chaque 
fluide , . 

• • p — ty*  . ; 


/V 


k étant  un  coefficient  qui  ne  dépend  plus  que  de  la 
matière  et  de  la  température  du  fluide. 

Lorsqu’on  aura  égard  à la  pesanteur  du  fluide, 
ou  plus  généralement,  lorsque  ses  molécules  seront 
sollicitées  par  des  forces  données,  la  pression  p variera, 
d’un  point  à un  autre  du  vase,  suivant  une  loi  dé- 
pendante de  ces  forces , et  qu’on  déterminera  dani  la 
suite. 
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, 58  iv.  Pour  traiter  la  question  de  la  manière  la  plus  : 
générale  , considérons  , une  masse  fluide  ABCD. 

(fig.  56),  homogène  ou  hétérogène,  compressible  ou 
incompressible , dont  tous  les  points  matériels,  sont  * - ... 
sollicites  par  des  forces  données,  et  proposons-nous-' 

•ÎTésprimer  par  des  équations  les  conditions  de  son  **■*>•  • 
'*  équiliBre'.:' v , ‘ , [ i % ‘ 

Soient  x,  jr,  z,  lesqoordonnéesd’un  pointquel-  t'  \ 
conque  M de  cette  masse , parallèles  auxaxes  rectan-,’ 

• gulaires  Ox , Oj , 0 z ; nous  supposerons,  pour  fixer  .* 

« les  idées,*  le  plan  des  x et  jr  horizontal,  l’axe  Oz  -* 
dirigé  dans  le  sens  de  la  pesanteur,  et  la  masse  ABCD  ‘ 
compriseau-dessous  du  plan  des  x et  jr , dans  l’angle 
trièdre  des?  trois  plans  des  coordonnées  positives, 
j ^Partageons  la  masse  fluide  en  parties  que  nous  trai- 
terons comme  des  élémens  infiniment  petits,  d’après 
ce  qu’on  a dit  précédemment  (n°  5y4)j  supposons 
ces  élémens  compris  entre  des  plans  infiniment  rap-  , 

. * prochés  Fuji  de  l’autre,  et  parallèles  à ceux  des  coor-  . 

’ données  ; de  sorte'  que  ces  élémens  soient  des  parallé-  ' 

' "■  lépipèdes  rectangles , dont  les  côtés  adjacens  seront  <’ 

parallèles  aüx  axés  et  égaux  aux  différentielles  des  . * 

’ • côordonnfies  : les  deux  bases  horizontales  de  celui  qui 

* •»  , , v.  - • * v _ r 4 •>*’  ' * 
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v répond  au  point  “quelconque  M*  et  qui  est  repré- 
,V  V^enté  dans  la  figuré,  seront  égales  à dxdy;  il  aura  dz 

* Pour  sa  hauteur  verticale  MM',  et  dxdydz  pour  son 

• ■ * volume. 

^*n  appelant  p,  la  densité  du  fluide  en  ce  point 
„>  ‘ * ’ • > te^e  qu’elle  a été  définie  dans  le  n#  98,  et  dési- 

yfi' ïmti  ,gQant  par  dm  rële'ment  différentiel  de  la  niasse  ‘cor- 
**Ypspondant  à ce  même  point , On  aura  donc 

5^/:  ...  - j*  J,'- 

’t  .f  ■ * . \ , , . -V  ' 

dpi  ==  pdxdydz. 


,*r*  ï 


b *,  y 


r.  * 
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Le  facteur  p spra  .une  quantité  constante  dans  les 
liquides  homogènes,  abstraction  faite  des*  petites 
* -compressions  qu’ils  éprouveront  et  qui  pourront.être 
■.  * Régales  en  des  points  diflerens;.  f sera  une  fonction 
,..y  connue  ou  inconnue  des  coordonnées  x,  y,  zy  dans 

* les  liquides  hétérogènes,  et  dans  les  fluides  élastiques 
* qui  ne  seront  pas  partout  également  comprimés. 

O'  . ;v  Soient  aussi  Xd/n,  Y dm,  Z dm,  les  composantes 
\\  r ParaUèles  aux  axes  desx,y,  z,  de  la  force  motrice 

* dorm®e  fl11*  agi*  sur  l’élément  dm,  de  sorte  que  X, 

' ^ Z»  soient  les  composantes  de  cette  force  rapportée 

à 1 unité  de  masse,  ou  de  la  force  accélératrice  relative 
' ^ point  M.  Chacune  de  ces  trois  quantités  sera  une 

• ' . ■ fonction  de  x,  y , z , dont  on  regardera  les  valeurs 

t ’>*  . comme  positives  ou  comme  négatives,  selon  que  la 

^fkyce  quelle  représente  tendra  à augmenter  ou  à di- 
minuer la  coordonnée  à laquelle  elle  est  parallèle. 

*;  L élément  dm  sera,  en  outre,  pressé  de  dehors  en  ' 
dedans  sur  ses  six  fcces,  par  le  fluide  environnant; 
et,  pour  quil  demeure  en  repos,  ces  pressions  pxté-  ! 
■v./  ,r  1 ^ . * ■/»»•**•  1 
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riourcs devront  faire  équilibre  aux  forces  intérieures 
: Xd/n , Y dm,  Z cl/n. 

Cela  étant,  désignons  par  pdxdy , la  pression 
verticale  qui  s’exerce  sur  la  base  supérieure  dxdy , 
dans  le  sens  de  la  pesanteur,  de  manière  que  p 
exprime  la  pression  rapportée  à l’unité  de  surface, 
qui  répond  à cette  base  infiniment  petite  (n*  677). 
Cette  quantité  p sera  une  fonction  inconnue  des 
coordonnées  x,  y , z;  au  point  M',  dont  les  coor-  , 

données  sont  x,y,  z-\-dz,  elle  deviendra  p-+-^ydz, 

et  elle  exprimera  la  pression  verticale,  rapportée  à l’u-  t 
nité  de  surface  et  relative  à la  base  inférieure  der//«. 
Cette  seconde  base  éprouvera  donc , dans  le  sens  de  la  * 

• pesanteur,  une  pression  égale  à (p  -f-  ^ dxdy,  la 
• » •¥ 
résistance  du  fluidesur  lequel  l’élément  dm  est  appuyé, 

sera  une  forceégaleet  contraire  à cette  pression;  en  sorte 
que  cet  élément  sera  pousse  verticalement  parles  deux 

I J ’ . « 1 .. 

forces  contraires  pdx  dy  ç t (p  -f-  -^dzjdxdy , ou  par' 

uué  force  égale  à leur  différence  ~ \ixdydz  et  dirigéè 

‘du  bas  en  haut.  Or,  pour  que  cet  élément  dm  ne 
s’élève  ni  ne  s’abaisse , fl  faudra  que  cette  force  soit 
égale  à la  composante  verticale  Z dm  de  la  force  mo- 
trice, qui  agit  dans  le  sens  opposé;  par  conséquent , 
on  aura  d’abord* 

*.  I.  U <• 

v. 

, j -jgdxdydz  = Zdm.  . 

' 1 ‘ *•  •'  ' ‘ A ♦’  . t . 

- t , > ' . • • * v v f 

On  trouvera  de  mêm^lc^  équjrtions  „ , 
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—■  dxdydz  ~ Ydm , — dxdydz  ses  Xrûn , 

I - */  • 

» , « *-  *•  #*  l # ~ 

qui  seront  nécessaires  pour  que  l’élément  dm  ne  se 

metivé  ni  dans  le  sens  des  y,  ni  dans  le  sens  des  x, 
et  dans  lesquelles  q et  r représentent  les  pressions  ' 
rapportées  à l’unité  de  surface,  qui  répondent  aux»-', 
faces  de  dm , parallèles  aux  plans  des  x et  z et  des  y 
et  z , et  les  plus  voisines  de  ces  plans.  En  substituant  ' 
dans  ces  trois  équations,  la  valeur  précédente  de  dfh, 
et  supprimant  le  facteur  commun  dxdydz,  elles 
deviennent  „ 


dr 


.v 


* ♦ 


v* 


ip 

dz 


FZ.  | = fi,  % = pX. 


dr 


dx 


(0 


t • 


58a.  Observons  actuellement  que  si  les  élémens 
dans  lesquels  nous  avons  partagé  la  masse  ABCD; 
étaient  solides,  de  sorte  que  cette  masse  fût  un  assem- 
blage de  parallélépipèdes  rectangles,  solides  et  juxta- > 
* posés , il  n’y  aurait  aucune  relation  nécessaire  entre 
les  pressions  que  chacun  de  ces  parallélépipèdes 
éprouverait  sur  ses  faces  non  parallèles;  l’élément* 
dm  pourrait,  par  exemple,  éprouver  une  pression 
‘ - quelconque  sur  ses  bases  horizontales,  et  n’en  éprou- 
ver aucune  sur  ses  faces  verticales;  mais  qet  élément 
infiniment  petit  devant  être  considéré  cpmme  fluide, 
aussi  bien  que  toutes  les  parties  de  la  masse  totale,’  qui 
auraient  une  grandeur  finie"  (n*  5^4) > il  suit  de  1^ 
propriété  fondamentale  des  fluides,  que  les  trois  quan- 
tités p , q,  r,  doivent  être  cgples  entre  elles,  ou  du* 
moins,  qu’il  ne  peut  exister  entre  elles  qu’une  diflé- 
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, rence  infiniment  petite^  négligeable  dans  les  équa- 
« lions  (i).  • 

. En  effet,  la  pression  que  le  fluide  environnant 
exerce  sur  chacune,  des  faces*  du  parallélépipède 
dxdydz,  se  transmet  sur  les* autres  faces,  par  l’Inter- 
médiaire du  fluide,  dont  l’élémeüt  dm  est  composé; 

..  cette  transmission  se  fait  de  la  manière  que  l’on  a ex- 
, pliquée  précédemment,  et  d’où  il  résulte  qu’ayant 
appelé  pdxdy  la  pression -qui  a lieu  de  dehors  en 
dedans,  sur  la  basé  horizontale  supérieure,  il  faudra 
représenter,  en  même  temps,  par  pdxdz  et  pdydz, 
les  pressions  transmises  sur  les  faces  latérales,  et,  qui 
' s’exerceront  de  dedans  en  dehors;  de  plus,  à ces 
. pressions  transmises,  il  faudra  ajouter  celles  qui  ré- 
sultent de  la  force  motrice  dû  fluide  dm  ; par  consé- 
quent, si  l’on  appelle  y la  pression  due  à cette  farce, 

. et  exercée ,spar  exemple,  Sur  Ja  face  dydz,  la  plus 
, voisine  du  plan  des  y et  z , on  dura pdjrdz  4-  y pour 
4a  pression  totale / qui  à lieu  dé  dedans  en  dehors,  ou 
de  droite  à gauche  y.  sùr  cette  meme  face.  D’iM  autre 
côté,  la  pression  provenant  du  fluide  environnant, 
et  exercée  de’dehors  en  dedans,  pu  de  gauche  à droite, 
^ir  cette  face  dydz,  a été  représentée  par  rdydzQ* 
cette  jKe  est  la  résistance  que  le  fluide  environnant 
„ oppose  à la  pression  intérieurè  pdy  dz-\-y}  par  con- 
'*  séquént  il  faut  qu’on  ait  ■ ’ ' ■*  * 

t rdydz  — pdjrdz  -j-  y. 

. j0r,  quoique  la.  valeur  de  y soit  inconnue,  nous 
• sommes  certain , néanmoins,  que  cette  quantité  ne 
peut  être  qu’un  infiniment  petit  du  troisième  ordre, 

, j . 4 ' r • , , i 
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comme  la  force  motrice  de  dm,  dont  elle  provient  ; en  . 
négligeant  donc  y par  rapport  à'pdjr  dz,  nous  aiirons 
r==  p ; et  f’on  prouvera  de  même  que  l’on  doit  aussi 
avoir  q =p.  , S,  '*  - 

La  conclusion  serait  encore  la  même , si  l’élément 
dm,  au  lieudetre  un  parallélépipède  rectangle , était 
un  polyèdre  quelconque  dont  toutes  les  dimensions 
fussent  toujours  infiniment  petites;  et  l’on  démon- 
trerait de  la  même  manière,  que  la  pression  extérieure  . 
exercée  normalement  sur  toutes  ses  faces  parle  fluide 
environnant,  est  proportionnelle  à leurs  aires  respec- 
tives, et  indépendante  de  la  force  motrice  du  polyë- ‘ 
dre.  Il  s’ensuit  donc  que  tous  les  élémens  de  surface  . 
qui  passent  par  le  point  M,  éprouvent  une  même  _ 
pression  rapportée  à l’unité  de  surface , et  que  si  &» 
est  l’aire  de  l’un  d’entre  eux,  la  pression  normale  qu’il 
supporte,  sur  l’un  ou  l’autre  de  ses  deux  côtés,  est  „ 
égale  à pca,  quelle  que  soit  la  direction  du  plan  au-  , 
quel  il  appartient. 

D’après  la  condition  r — q — p,  les  équations  (i) 
deviennent  . ’ ‘ ’ •*  ’**  * * 


i; 

J 

T 

V * j 


i_.Y  dp. .v 

dx~ — 


%=&■'  _«=5 


^ ^ ^ # p % A * | 

et  elles  sont  maintenant  les  équations  générales  de  » 
l’Hydrostatique,  qu’il  s’agissait  de  trouver.  4 

583.  Les  conditions  d’équilibre  qu’elles  expriment 
se  réduisent,  dans  chaque  cas  particulier,  à ce  qu’on 
puisse  trouver  pour  p une  fonction  de  xr,  y , z,  qui 
satisfasse  en  même  temps  à ces  trois  équations.  Or,  - * 
si  on  les  ajoute  après  les  avoir  multipliées  par  dx, 

• ' " i . * • 
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dy,  dzf  il  vient  • * 

•?V;  r ■ ' .dp  = P (Xü£r  + Y dy  + Zdz)  ; (3) 

. ' ; ' >- 

il  faudra  donc,  pour  que  la  valeur  de  p soit  possible, 

‘ que  le  produit  de  p et  delà  formule  'KuJx+Ydy-^-Zdz, 

' ' soit  une  différentielle  exacte  d’une  fonction  de  trois 
variables  indépendantes  x , y , z.  Réciproquement , 
quand  cette  condition  sera  régpplie , on  prendra  pour 
p l’intégrale  de  ce  produit,  et  l’on  satisfera  de  cette 
manière  aux  équations  (3)..'  • ^ 

4 En  mettant  dans  cette  valeur  de  p , à la  place  de 
; • x , y , z , les  coordonnées  d’un  point  quelconque  de 
la  surface  de  ABCJD,  on  aura  la  pression  qui  aura 
vlieu  en  ce  point  sur  la  paroi  du  vase  dans  lequel 
cette  masse  fluide  sera  contenue;  pression  qui  sera 
- toujours  détruite , pourvu  que  cette  paroi  soit  fixe  et 
. susceptible  d'une  résistance  indéfinie;  mais  dans 
les  endroits  où  le  vase  est  ouvert , et  où  le  fluide  est 
entièrement  libre,  rien  ne  poùrra  détruire  la  pres- 
' sion  p;  par  conséquent,  il  faudra  que  sa  valeur  soit 
• nulle,  pour  tous  les  points  de  la  surface  libre  d’une 
masse  fluide  en  équilibre  ; ce  qui  donne 

, « tb  ‘ ^1  4.  j ■ a •'ÙL 

• . ; ,Xdx  -f-  Ydy  Zdz  — o,  (4) 

pour  l’équation  différentielle  de  cette  surface. 

« Cette  équation  subsistera  encore  lorsqu’on  exercera 
une  pression  constante  à la  surface  libre  du  fluide  ; 
car  alors  il  faudra  qu’on  ait  dp  = o , pour  tous  ses 
poib^;  et  la  densité  p n’étant  pas  nulle,  l’équation  (4) 

. résulte  alors  de  la  formule  (5).  Si  Ton  exerçait,  par 

. un  moyen  quelconque,  une  pression  variable  d’un 

■»  * • 
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point  à un  autre  de  la  surface  libre  d’uu  fluide,  et 
que  cette  pression  rapportée  à l’unité  de  surface , fut 
représentée  par  f(x,y,  z ),  il  faudrait  que  la  valeur 
de  p,  tirée  de  l'équation  (4),  coïncidât,  pour  tous  les 
points  delà  surface  libre,  avec  cette  fonction  donnée 
de  x,y , z;  et,  dans  ce  cas,  l’équation  différentielle 
de  cette  surface  serait 

p(Xdx  -f-  Y dy  -f-  Zdz)  = df(x,ÿ,  z). 

; * 

Dans  la  suite,  nous  supposerons  toujours  que  la  pres- 
sion extérieure  est  nulle  ou  constante  dans  toute  l’é- 
tendue de  la  surface  libre  d’un  fluide  én  équilibre.  ' 1 

La  pression  p étant  proportionnelle  à la  densité; 
dans  les  fluides  élastiques  (n#  58o),  il  s’ensuit  que 
cette  pression  ne  peut  jamais  être  zéro  dans  un  fluide 
de  cette  nature,  tant  que  la  densité  n’est  pas  nulle, 
c’est-à-dire,  tant  que  le  fluide  existe,  et  qu’il  n’a  pas 
perdu,  par  le  froid,  toute  sa  force  élastique.  Un  fluide 
élastique  ne  peut  donc  être  en  équilibre  que  quand 
il  est  contenu  dans  un  vase  fermé  de  toutes  parts,  ou 
bien  lorsqu’on  exerce  à sa  surface  des  pressions  diri- 
gées de  dehors  en  dedans.  ‘ > „ * 

584-  Il  suit  de  l’équatiou  (4),  que  la  résultante 
des  forces  accélératrices  X,  Y,  Z,  qui  agissent  sur' 
chaque  point  d’un  liquide  en  équilibre , appartenant 
à sa  surface  libre,  est  perpendiculaire  à cette  surface, 
soit  qu’il  n’y  ait  aucune  pression  extérieure,  soit 
qu’on  exerce  à cette  surface  une  pression  constànte 
d’un  point  à un  autre.  En  effet,  traçons  sur  la  sur- 
face libre  une  courbe  quelconque,  et  soit  ds  l’élCTnent 
différentiel  de  cette  courbe,  correspondant;  au  point 

* * X 


t I 

• % 


o 


DtgWzedï/Gctoglc 


J» 


‘ HYDROSTATIQUE.  5*5 

♦ 

dont  les  coordonnées  sont  x,  y , z,  de  sorte  que 

Z"'  -y,  soient  les  cosinus  des  angles  que  la  tangente 

à cette  courbe,  en  ce  même  point,  fait  avec  des  parallè- 
les aux  axes  des  coordonnées.  Appelons  R la  résultante 
des  forces  X,  Y,  Z;  les  cosinus  des  angles  que  fait  sa 

direction  avec  ces  parallèles,  seront  ^ ^ ; or,  si 

l’on  divise  l’équation  (4)  par  Rrfr , on  aura 

X dx  Y dy  Z dz_ 

R ds  R ds  R ds  ~ * 

ce  qui  montre  que  la  direction  de  la  force  R , et  la 
tangente  à la  courbe  qu’on  a tracée  arbitrairement 
sur  la  surface , sont  perpendiculaires. l’une  à l’autre , 
et,  par  conséquent,  que  cette  direction  coïncide  avec 
la  normale  au  point  que  l’on  considère.  Cette  force 
agira  , en  général , de  dehors  en  dedans  ; mais  quand 
la  pression  extérieure  ne  sera  pas  nulle , elle  pourra 
être  dirigée , au  contraire , de  dedans  en  dehors. 

Si  l’on  intègre  l’équation  (4) , et  qu’on  donne  à la 
constante  arbitraire,  coutenue  dans  son  intégrale, 
autant  de  valeurs  particulières  qu’on  voudra , les 
équations  déterminées  qui  en  résulteront,  appartien- 
dront à autant  de  surfaces,  dont  chacune  aura  l’é- 
quation (4)  pour  équation  différentielle,  et  jouira, 
par  conséquent , des  propriétés  detre  également 
pressée  dans  toute  son  étendue  et  de  couper  à angle 
droit,  en  tous  ses  points,  la  direction  de  la  résultante 
des  forces  X , Y,  Z.  Celles  de  ces  surfaces  qui  passent 
dans  l’intérieur  du  fluide,  d’après  la  valeur  de  la 
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constante  arbitraire,  sont  ce  qu’on  appelle  des  sur-' 
faces  de  niveau.  Si  l’on  fait  croître  cette  constante 
par  degrés  infiniment  petits , on  divisera  la  masse 
fluide  en  une  infinité  de  couches  infiniment  minces, 
et  comprises  entre  deux  surfaces  de  niveau  consécu- 
tives, que  l’on  nomme,  pour  cette  raison,  des  cou - . 
ches  de  niveau. 

La  valeur  de  la  constante  qui  répond  à la  surface  a 
extérieure  se  déterminera,  dans  chaque  cas,  d’après 
le  volume  donné  du  liquide  ; en  sorte  que  la  pression 
extérieure  n’aura  aucune  influence,  ni  sur  la  figure 
d’équilibre,  ni  sur  les  dimensions  de  ce  fluide  regardé 
comme  incompressible.  L’équilibre  ne  sera  pas  trou- 
blé si  le  liquide  vient  à se  solidifier;  il  s’ensuit  donc  * 
qu’une  pression  constante  et  normale , exercée  de  de-  • . , 
hors  en  dedans  sur  tous  les  élémens  de  la  surface 
d’un  corps  liquide  ou  solide,  se  détruit  d’elle-même, 
et  ne  peut  imprimer  à ce  corps  aucun  mouvement 
de  translation  ou  de  rotation.  Pour  un  liquide,  cet 
équilibre  des  pressions  extérieures  résulte  de  la  pro- 
priété caractéristique  des  fluides,  de  transmettre  éga- 
lement en  tous  sens  les  pressions  exercées  à leur  sur- 
face (n°  577);  on  vérifiera,  par  la  suite,  qu’il  est 
indépendant  de  cette  propriété,  et  qu’il  a également 
lieu  pour  un  corps  solide  de  forme  quelconque. 

585.  Supposons  actuellement  que  le  fluide  en  équi- 
libre soit  formé  d’une  matière  homogène , et  qu’il  ail  t 
partout  la  même  température  et  la  même  densité. 

La  quantité  f étant  constante,  il  faudra,  d’après  l’é- 
quation (5) , que  la  formule  Xr/.r  -f-  \dy-\-ïdz  soit 
la  différentielle  exacte  d’une  fonction  de  trois  varia- 
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blés  indépendantes.  Si  cela  n’a  pas  lieu,  l’équilibre 
est  impossible  dans  la  masse  fluide , quelque  forme 
qu’on  lui  donne,  et  lors  même  quelle  serait  ren- 
fermée dans  un  vase  fermé  de  toutes  parts. 

Mais  la  condition  d’intégrabilité  est  toujours  rem- 
plie à l’égard  des  forces  de  la  nature , qui  sont  des 
attractions%u  des  répulsions , dont  les  intensités  va- 
rient en  fonctions  des  distances  aux  centres  dont  elles 
émanent (n°  i58). Lequilibre  d’un  liquide  homogène, 
soumis  à de  semblables  forces,  sera  donc  possible;  et 
pour  qu’il  ait  lieu  effectivement , il  faudra  donner  au 
fluide  une  forme , telle  que  sa  surface  libre  coupe  à 
angle  droit , dans  toute  son  étendue , la  résultante  de 
ces  forces  attractives  ou  répulsives. 

Si,  par  exemple,  la  masse  fluide  est  entièrement 
libre  ; que  l’on  exétce  à sa  surface  une  pression  cons- 
tante , et  qu’il  n’y  ait  qu’une  seule  force  dirigée  vers 
un  centre  fixe,  la  figure  de  la  masse  ABCD,  en  équi- 
libre autour  de  ce  point,  sera  une  sphère  qui  aura 
ce  point  pour  centre,  et  dont  le  rayon  se  déduira 
du  volume  donné  de  cette  masse.  En  supposant  que 
la  force  dirigée  vers  le  centre  fixe  soit  une  attraction 
en  raison  inverse  du  carré  de  la  distance’,  désignant 
par  g l’intensité  de  cette  force  accélératrice  à la  sur- 
face du  liquide,  par  a son  rayon,  et  par  <3r  la  pres- 
sion extérieure,  ~ sera  l’attraction  à la  distance  r, 
et  l’on  conclura  de  l’équation  (4) 

p = far  + 5_ g fa, 

pour  la  pression  à la  même  distance.  La  même  chose 


5a8  TR'AITÉ  DE  MÉCANIQUE, 

aura  lieu  si  l’on  remplace  le  centre  fixe  par  une  sphère 
solide  dont  tous  les  points  attirent  ceux  du  liquide 
en  raison  inverse  du  carré  de  la  distance;  mais  alors 
c étant  le  rayon  de  cette  sphère,  la  valeur  de  p ne 
s’appliquera  qu’aux  valeurs  de  r comprises  depuis 
r = c jusqu’à  r=a.  Lorsqu’on  changera  l’attraction 
en  une  force  répulsive,  il  suffira  de  chaîner  le  signe 
de  g;  en  sorte  que  l’on  aura 

. p = «r  + gpa  — 


La  plus  petite  valeur  de  p répondra  à r p=  c , et. 

sera  • . • 

gfa{a  — c) 


P 


tsr 


Il  faudra  qu’elle  soit  positive,  sans  quoi  la  couche  li- 
quide se  détacherait  du  corps  sdlide,  et  serait  dis- 
persée dans  l’espace  ; par  conséquent , il  faudra 
que  la  pression  extérieure  <sr  surpasse  la  quantité 

. Eu  général,  il  est  nécessaire,  dans  l’équi- 
libre d’un  fluide,  que  la  pression  p ait  une  valeur 
positive  dans  toute  l’étendue  de  sa  masse , afin  que 
les  parties  fontiguës  s’appuient  partout  l’une  contre 
l’autre,  et  que  le  fluide  ne  se  divise  pas. 

Quand  le  rayon  c est  très  grand,  la  force  attractive 
dirigée  vers  le  centre  de  la  sphère  est  sensiblement  pa- 
rallèle, et  la  surface  du  liquide,  sensiblement  plane 
et  perpendiculaire  à la  direction  de  cette  force , dans 
une  étendue  peu  considérable.  Ce  cas  est  celui  d’un 
liquide  pesant,  que  nous  considérerons  spécialement 
dans  le  chapitre  suivant. 
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|"î  r / 586.  Quelles  que  soient  les  forces  d’attraction  ou 

Fÿ*'  de  répulsion  dirigées  vers  des  centres  fixes  qui  agis- 

fsent  sur  tous  les  ppinls, d’une  masse  fluide  ABCD, 
'*  . faisons 

1 : * > ■ 

Xdx  -f-  Y dj  + hdz  — dtp  ; 


t •><» 


a v« 


,,‘<p  désignant  une  fonction  des  coordonnées  X,  y , z , 
dépendante  des  lpis  de  ces  ' forces  en  fonctions  des 
distances.  • 

L’équation  (5)  deviendra  alors 


dp  = fd<p. 


Pour  qu’elle  subsiste  quand  la  densité  p sera  variable, 
il  faudra  que  cette  densité  soit  une  fonction  de  la  • 
quantité  <P;  et,  réciproquement,  lorsque  cette  con- 
dition sera  remplie,  il  y aura  toujours  une  valeur  de 
p qui  satisfera  à cette  équation  d’équilibre.  Or,  d’après 
l’équation«(4)>  la  quantité  <p  est  constante  dans  toute 
l’étendue*  de  chaque  couche  de  niveau  ; dans  un 
fluide  hétérogène  et  dans  un  fluide  compressible  en 
équilibre,  il  est  donc  nécessaire  que  la  densité  soit 
constante  dans  toute  l’étendue  d’une  même  couche  ; 
ét  la  couche  superficielle,  soumise  à une  pression 
constante  et  donnée,  étant  une  couche  de  niveau,  il 
faut  aussi  qu’elle  ait  une  même  deusité  dans  toute 
son  étendue. 

Si  le  fluide  est  incompressible,  la  densité  p pourra 
être  une  fonction  quelconque,  continue  ou  disconti- 
nue , de  la  quantité  <p  ; quand  elle  sera  donnée  , on 
eu  conclura  la  valeur  de  p en  fonction  de  p , en  inté- 
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grant  la  formule  fdq> , et  déterminant  la  constante  ar-  * " 
bitraire  d’après  la  grandeur  constante,  et  aussi  don- 
née , de  la  pression  extérieure.  . , 

Dans  le  cas  d’un  liquide  hétérogène  soumis  à une  . 
force  centrale,  il  faudra,  pour  l’équilibre,  que  sa  masse  * 
soit  formée  de  couches  sphériques  et  concentriques, 
dont  la  densité  sera  la  même  dans  toute  l'étendue  de 
chacune  d’elles,  et  pourra  varier  arbitrairement d’uné 
couche  à une  autre.  De  même , si  plusieurs  liquides 
pesans  sont  contenus  dans  un  vase,  il  faudra,  pour 
l’équilibre,  que  chaque  couche  horizontale  et  infini- 
ment mince  ne  contienne  qu’un  seul  liquide;  condi-  , 
dition  qui  sera  remplie,  si  la  surface  supérieure, 
qu’on  suppose  soumise  à une  pression  constante , et 
les  surfaces  de  séparation  de  deux  liquides  consécu- 
tifs, sont  toutes  planes  et  horizotdales.  La  stabilité  ' ' 
de  l’équilibre  Exigera , de  plus,  que  les  densités  des 
liquides  superposés  décroissent,  en  allant  du  liquide 
le  plus  bas  au  liquide  le  plus  élevé,  afin  que  le 
centre  de  gravité  de  ce  système  de  corps  pesans,  soit 
le  plus  bas  possible  (n°  348). 

587.  Dans  un  fluide  élastique,  la  densité  est  liée  à 
la  pression  (n°  58o) , et  ne  peut  plus  être  donnée  ar- 
bitrairement, comme  dans  un  fluide  incompressible 
et  hétérogène.  En  divisant  les  équations  dp=pd<p  et 
p=zkp  l’une  par  l’autre,  il  vient 


•h 


dp  dp 

~P  ""  "*  * 


(5) 


Si  la  température  est  partout  la  même,  k sera  une 
quantité  constante .et , en  intégrant,  Qtvaura 
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P = «,er,  p=jc*,  (6) 


pour  exprimer  les  lois  de  la  pression  et  de  la  densité, 
dans  letat  d 'équilibre  du  fluide  ; e désignant  la  base 
* des  logarithmes  népériens  , et  «r  étant  une  constante 
arbitraire , qui  exprimera  une  certaine  pression , et  se 
déterminera  d'après  la  pression  qui  aura  lieu  en  un 
point  donné. 

^Si  la  température  varie  d’un  point  à un  autre,  k 
variera  également;  mais  pour  que  l’équation  (5)  sub- 
siste, il  faudra  que  cette  quantité  sôit  une  fonction 
de  <p,  qui  pourra  être  donnée  arbitrairement.  La 
température  devra  donc  être  aussi  une  fonction  de  <p; 
par  conséquent,  la  température  est  constante  da^s 
toute  l’étendue  de  chaque  couche  de  niveau  d’un 
fluide  élastique  en  équilibre.  Cette  condition  étant 
remplie,  il  faudra  remplacer  les  équations  (6)  par 
celles-ci  : 


Abstraction  faite  de  la  force  centrifuge  et  de  la  non- 
sphéricité  de  la  terre,  la  pesanteur  des  molécules 
d’air  est  dirigée  vers  le  centre  de  la  terre,  et  les  cou- 
ches de  niveau  de  la  terre  sont  sphériques  et  concen- 
triques. Pour  que  l’atmosphère  demeurât  en  équi- 
libre, il  faudrait  donc  que  la  température  fut  partout 
la  même,  à une  même  hauteur  au-dessus  de  la  sur- 
face de  la  terre , et  qu’elle  ne  variât  qu’avec  l’éléva- 
tion des  couches  concentriques.  Or,  il  n’en  est  pas 
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ainsi  ; et  le  soleil  échauffe  inégalement  les  différens  ,» 
points  de  la  surface  de  la  terre  et  de  chaque  couche 
atmosphérique.  La  température  dépendant  de  la  la- 
•titudc,  cette  circonstance  empêche  l’équilibre  d’a- 
voir lieu , et  produit  des  vents  permanens,  que  l’on 
observe , en  effet , près  de  l’équateur.  Au  reste , la 
condition  de  1 équilibre  des  couches  atmosphériques 
ne  pourrait  rien  nous  apprendre,  relativement  à la 
variation  de  la  température  dans  le  sens  vertical  : car 
l’équation  (5)  a lieu,  quelle  que  soit  la  valeur  de  k 
en  fonclion.de  <p,  et,  par  conséquent,  quelle  que  soit 
v*  ia  loi  de  cette  variation.  . 

Lorsque  la  masse  ABCD  est  composée  de  plusieurs 
gaz  de  nature  diverse , les  conditions  d’équilibre 
j^uvent  être  remplies  de  deux  manières  différentes: 
quand  ces  gaz  sont  parfaitement  mêlés  ensemble, 
de  sorte  qu’ils  forment  un  fluide  homogène  dans 
toutes  ses  parties;  et  quand  ils  sont,  au  contraire, 
disposés  en  couches  superposées,  dont  les  surfaces  de 
séparation  sont  toutes  des  surfaces  de  niveau.  Le 
premier  cas  a lieu  dans  l’atmosphère  dont  la  compo- 
sition a été  trouvée  la  même  à toutes  les  hauteurs. 
Cet  état  d’un  mélange  parfait  est  celui  de  l’équilibre 
le  plus  stable;  et  quand  deux  gaz  différens  sont  su- 
perposés dans  un  vase  fermé  de  toutes  parts,  ils  fi- 
nissent, à la  longue,  par  se  mêler  exactement,  à 
moins  qu’on  ne  parvienne  à garantir  le  vase  qui  con- 
tient ces  fluides,  des  plus  petites  agitations. 

588.  Les  centres  des  forces  attractives  ou  répul- 
sives , qui  agissent  sur  chaque  point  M de  la  masse 
fluide  ABCD,  peuvent  être  tous  les  autres  points  ma- 
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. P tériels  de  cette  masse.  Dans  ce  cas,  les  composantes  # . 

X , Y,  Z , de  la  force  accélératrice  totale  du  point  M,  V.  ^ 

Se  composeront  d’une  infinité  de  termes  ; ce  qui  > i T? 
n’empechera  pas  quelles  ne  soient  de  certaines  fonc-  ’•  * • - .**■  !!? 

* < lions  de  x,  y,  z,  communes  à tous  les  points  des 

fluides,  en  supposant  que  la  loi  naturelle  de  l’action 
égale  et  contraire  à la  réaction , ait  lieu  dans  leurs 
* • attractions  et  répulsions  mutuelles,  et  que  tous  ces 
t points  soient  d’ailleurs  soumis  Aux  mêmes  forces 
étrangères.  *»  * ' • 

f . * Dans  la  nature,  ces  actions  mutuelles  sont  de  doux  ’V 
sortes  differentes  : les  unes  varient  en  raison  inverse  c 
du  carré  de  la  distance,  et  les  intensités  des  autres 
*•  sont  exprimées  par  des  fonctions  qui  décroissent  avec 
une  extrême  rapidité  et  n’ont  de  Valeurs  sensibles 
que  pour  des  distances  insensibles.  On  calculera  les  „ 

, composantes  totales  X,  Y,  Z,  des  forces  de  la  pre-  • '•'*] 

mière  espèce,  en  partageant  la  masse  de  ABCD  en  </  .. 
élémens  infiniment  petits  (n#  98) , et  faisant  ensuite , ‘ 
par  le  calcul  intégral,  les  sommes  des  attractions  ou 


> tion  de  la  matière  pondérable  est  plus  grande  ou  plus 

**•  petite  que  la  répulsion  calorifique,  on  ne  devra  pas  * » y!  ’ 

* ; en  tenir  compte  dans  le  calcul  des  forces  X,  Y,  Z , t V- 

> relatives  à un  point  intérieur  M;  car  ce  sont  précisé^’  , '\  (Vxr..s 
ment  ces  forces  moléculaires  qui  produisent  la  près-  ( \ , I 
sion p , égalé  en  tous  sens  autour  de  M,  à laquelle  on  ' 
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1 V*  Il  résulte  de  cette  dernière  considération,  que  les 
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•4  équations  (a)  auxquelles  on  est  parvenu , sont  les  con- 
0 « * ditions  d’équilibre,  nécessaires  et  suffisais,  de 
•\V  : ^ toutes  les  forces,  y compris  les  actions  moléculaires, 

S » * *•  qui  agissent  sur  un  élément  quelconque  dm  de  la 
' * ■ 4 masse  fluide  • en  sorte  que  l’équilibre  a lieu  , certai- 

nement, quaud  il  existe  une  valeur  de  p qui  satisfait 
à ces  équations  pour  tous  les  points  du  fluide,  qui 
coïncide  avec  la  valeur  donnée  directement  de  la 
pression  à la  surface  libre,  et  qui  ne  devient  négative 
en  aucun  point,  afin  que  les  parties  du  fluide  restent 
contiguës. 

Si  la  loi  des  forces  moléculaires,  en  fonction  de  la 
distance,  était  donnée,  et  qu’on  pût  déduire  de  ces 
forces  l’expression  de  la  quantité  p en  fonction  de 
l’intervalle  moyen  des  molécules  (n°  98),  on  substi- 
tuerait  cette  expression  dans  les  équations  (2);  l’une 
► „ d’elles  déterminerait  la  grandeur  de  cet  intervalle, 

* qui  a lieu , dans  l’état  d’équilibre,  autour  du  point  M; 
et  les  deux  autres  exprimeraient  les  conditions  de 
cet  équilibre.  La  valeur  numérique  de  p résulte- 
rait ensuite  de  celle  dé  l’intervalle  moyen , ou  de 
la  valeur  correspondante  de  la  densité  ; et  j’ai  ex- 
4*<T:  pliqué , dans  le  mémoire  cité  précédemment  (n8  576), 
comment  cette  pression  p peut  varier,  dans  de  très 
grands  rapports,  pour  les  très  petites  variations  de 
r ' Jf.  -r  . i densité  qu’on  observe  dans  les  liquides.  Mais,  la 
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détermination  directe  de  la  pression  p étant  impos 
sible,  on  est  obligé  de  déduire  sa  valeur  des  con-L^w* 


ïy  . f g ditions  mêmes  de  l’équilibre,  ou  de  la  formule  (3),  *•  ' 

K-,  .V*  qui  en  est  la  conséquence./-'  . •*  v" 4 ’ * 
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Lorsque  le  point  M est  situé  à la  surface  du 
fluide,  ou  qu’il  n’en  est  éloigné  que  d’uue  distance 
moindre  que  le  rayon  d’activité  des  forces  molécu- 
laires, on  doit  avoir  égard  à ces  forces  et  à la  va- 
riation rapide  de  la  densité  superficielle , dans  le 
calcul  des  Composantes  X,  Ÿ,  Z,  et,  par  suite,  de 
la  valeur  de  p,  déduite  de  la  formule  (3).  Il  en 
résulte  une  influence  des  forces  moléculaires  sur  la 
figure  du  liquide  en  équilibre,  qui  n’est  pas  sensi- 
ble, en  général,  et  qui  ne  le  devient  que  dans  les 
espaces  capillaires.  Ou  n’y  aura  point  égard  dans  ce 
Traité;  et,  pour  tout  ce  qui  concerne- les  phéno- 
mènes de  la  capillarité , je  renverrai  à la  Nouvelle 
théorie  de  l’Action  capillaire , que  j’ai  publiée  il  y 
,a  deux  ans. 

58; ).  Si  un  liquide  homogène  ou  hétérogène 
tourne  uniformément  autour  d’un  axe  fixe,  les  for- 
mules précédentes  feront  connaître  les  conditions 
• necessaires  et  suflisautcs  pour  qu’il  conserve  une  fi- 
gure permanente,  et  se  meuve  comme  un  corps  so- 
lide. Il  suffira  pour  cela,  de  joindre  aux  composantes 
X,  Y,  Z,  celles  de  la  force  centrifuge  qui  résulte 
de  cette  rotation. 

Prenons  alors  l’axe  de  rotation  pour  celui  des  z. 
Soit  r la  distance  du  point  quelconque  M à cette 
droite,  de  sorte  qu’on  ait 


r*  = x%  -f- 


Appelons  a la  vitesse  augulaire  constante  et  com- 
mune à tous  les  points  du  fluide;  rot  sera  la  vitesse 
absolue  du  point  M;  et  comme  il  décrira  un  cercle 
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dont  le  rayon  est  r,  la  force  centrifuge  aura  ra*  pour  V 
valeur  (n°  174)-  Cette  force  étant  dirigée  suivant  le  «■ 
prolongement  de  r,  on  obtiendra  ses  composantes 
parallèles  aux  axes,  des  x et  des  y en  la  multipliant 

par  * et*^;  ce  qui  donnera*  etya2,  qu’il  faudra 

ajouter  aux  forces  X et  Y;  et  comme  la  force  Z ne 
changera  pas,  la  formule  (3)  deviendra 

dp  =.  p (Xdx  -f-  Y dy-\-  Zdz -f- a.%xdx  -f-  a *ydy).  (a) 


V 


vi 


La  quautité  comprise  entre  les  parenthèses  sera  ^ ’ 
encore  une  différentielle  exacte,  savoir,  la  différen- 
tielle de  la  fonction  <p  du  n°  586,  augmentée  de 
±a.%(x‘  +JT*)>  ou  de  £ a.,r*.  Par  conséquent,  la  formé 
permanente  sera  possible;  et  si  la  surface  libre  du 
liquide  éprouve  une  pression  constante  dans  toute 
son  étendue,  1 équation  commune  à celte  surface  et 
à toutes  les  surfaces  de  niveau  sera 


X<ir  -f-  Y dy  -f-  Zdz  -f-  a*  (xdx  -f-  ydy)  — o.  (6) 


Dans  le  cas  d’un  liquide  homogène , il  suffira  que 
la  surface  libre  soit  déterminée  par  l’intégrale  de  cette 
équation  différentielle,  dont  on  déterminera  la  cons- 
tante arbitraire , d’après  le  volume  entier  du  liquide , > M 
comme  on  le  verra  tout  à l’heure  par  un  exemple.» 
Dans  le  cas  d’un  liquide  hétérogène,  il  faudra,  de 
plus,  qu’il  se  compose  de  couches  homogènes,  dont 
les  figures  seront  aussi  déterminées  par  l’intégrale  de  • 
cette  même  équation,  et  qui  ne  différeront  de  la 
figure  extérieure,  que  par  les  valeurs  de  la  cons- 
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j.  ' . ‘ ? ••  5qo.  Appliquons  l’équation  (ù)  au  cas  d’un  liquide 
b ‘homogène,  soumis  à la  pesanteur,  tournant  autour  j.  j 

/l’nn  nvo  vorliml  pf  oAn Iptiii  ilanc  un  va«P  flliVPrt  21  ^ 


n ' - » , ' ' t - * ' f 

m là'un  axe  vertical,  et  contenu  dans  un  vase  ouvert  a 
j,  sa  partie  supérieure.-  , y.  y ' V*  f • v<^r  ' 

V En  appelant  g la  gravité,  et  comptant  les  z posi-,  ' 


tives  dans  le  sens  contraire  à cette  force,  nous  au- 


rons 


MF*  . U 


X = o,  Y = o,  Z = - g.  'M-*£  ©Jj 
' i , L’équation  ( b ) deviendra  donc  ^ 


gdz  = a*  (xdx  H-  J^r);  * jP?-. 


d’où  l’on  tire  en  intégrant,  et  désignant  par  c la  cotisé  ,,''V 

tante  arbitraire  ^ fjîk  v -**••*,’ “/ 

» * • a. 

kV  y ' 4 ,'V/ 

* ce  qui  montre  que  la  figure  libre  du  liquide  sera 
celle  d’un  paraboloïde  de  révolution  dont  l’axe  sera 
' j»  celui  de  la  rotation.* 
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Pour  déterminer  la  constante  c,  supposons  que  jî' îy. 


le  vasè  soit  un  cylindre  vertical  à base  circulaire , 
dont  l’axe  de  figure  soit  l’axe  des  z ou  de  rotation.  . i 

Appelons  a son  rayon  /-  et  h la  hauteur  due  à la  vi-  ^ ^ 


L 


..rr„  „ x 

tesse  absolue  aa.  de  la  surface,  de  sorte  qu’on  ait.  , j 

Ar*  „ . 


+ v *'  % — . . l'"  Vi  : • Jr‘ 

a'a.*—2gh,  et  par  conséquent  ÎK-+C.  Soit  *f  • 

a *1  j , . ^-  5 


- * aussi  i la  hauteur  de  l’eau  avant  le  mbhvement  ; 7ra*6;  r » 

- t-  sera  le  volume  du  liquide  qui  ne  changera  pas  peu*,-  • ,.  * 
V dant  la  rotation  ; or,  en  tlivisaut  le  paraboloïde  en  ’ :,>■  « • 
couches  cylindriques, et  infiniment  minces,  qui  aient 
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pouraxè  commun  celui  des  z,  on  aura  2 yrrdr  pour 
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la  hase,  et  27 rzrdr  pour  Je  volume  de  la  couche  dont 
le  rayon  est  ret  l’épaisseur  dr ; ce  volume  total  s’ob- 
tiendra donc  en  intégrant  iirzrdr , depuis  r = o jus- 
qu’à v—a ; d’où  l’on  conclut 

a*  b = 2 / zrdr. 

J O 

En  substituant  pour  r sa  valeur  et  effectuant  l’inté- 
gration , on  en  déduit 

*/  * , c ==  b — {h, 

î"  ? pour  la  valeur  de  c. 

r ' ^ équation  de  la  surface  supérieure  du  liquide  sera 

±J,  donc 
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oj..'  ^a  P^us  petite  et  la  plus  grande  valeur  de  z qui  * *• 

*»  répondent  a /•  = o et  r =*  a / seront  i — \h  et  ♦* 

^ + tn  sorte  que  l’abaissement  du  liquide  dans 
>\*  , l’axe  et  son  élévation  à la  circonférence,  qui  résul-  1 

Fl  .ï'V  teront  de  la  rotation,  seront  les  mêmes,  et  auront 

pour  valeur  la  moitié  de  la  hauteur  due  à la  vitesse  de  * J 
L ,y  /’  la  circonférence.  > 7 •*  - * 

f5ç)i.  Quand  les  forces  dont  X,  Y,  Z,  sont  les  * ' * « 

HJRÉ  composantes,  proviennent  des  attractions  defaus  les  **' 

points  duliquide,  en  raison  inverse  du  carré  des  dis-,  '*  *'  * 
t ’ tances,  ou  suivant  d’autres  lois , les  valeurs  totales 

de  X , Y,  Z,  dépendent , en  général,  de  la  forme  du 
\ liquide  et  de  ses  couches  de  niveau;  et,  réciproque- 

H <\  i ment,  cette  forme  dépendues  valeurs  de  ces  compo-  ? 

pfV'  ‘ >7  santés.  Cette  dépendance  mutuelle  des  attractions  du 

K fuide  et  de  sa  ligure',  rend  la  déternynation  de  celle-  „ * 
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f * ci  très  difficile  au  moyen  de  l’équation  (£).  Lors 
> . même  que  le  liquide  est  homogène,  on  n’est  parvenu 

f à résoudre  ce  problème , dans  le  cas  ordinaire  de  l’at- 


traction en  raison  inverse  du  carré  des  distances,  ^ vPé&é 


qu’en  supposant  la  force  centrifuge  peu  considérable, 
de  manière  que  le  fluide  s’écarte  peu  de  la  forme 


* sphérique  qu’il  pourrait  prendre  si  cette  force  était 
. tout-à-fait  nulle,  c’est-à-dire,  si  le  fluide  était  eK  ; 

/]Am/\nlnn  rvon  linO  oml  VCP  fruifl  PP  li  * 


repos.  On  démontre  alors , par  une  analyse  fondée 

* sur  la  considération  des  séries,  et  qui  ne  peut  pas  ' 
trouver  place  ici,  que  la  figure  du  fluide  est  néces- 
sairement celle  d’un  ellipsoïde  de  révolution  , dont  * 

* on  détermine  l’aplatissement,  d’après  la  grandeur 
de  la  force  centrifuge  à l’équateur , comparée  à l’at- 
•traction  du  fluide  au  même  point. 

Mais,  il  est  facile  de  vérifier  que  la  figure  ellipti- 
que satisfait  toujours  à l’équation  (b) , lorsque  la 
vitesse  a ne  dépasse  pas  une  certaine  limite,  et  qu’il 
y a alors  deux  ellipsoïdes  de  révolution  qui  répon- 
dent à une  même  valeur  de  cette  vitesse  de  rotation. 
Supposons,  en  effet,  que  la  surface  du  fluide,  dans  son 


état  permanent',  a pour  équation 

x*-4-  y; 


(c) 


♦ 

r 


«-  ' c4( i -f-  y")  ’ 

^ r ^ 1 * 

qui  est  celle  d’uu  ellipsoïde  de  révolution , dont  l’axe  *}.*%** 

de  figure  et  le  diamètre  de  l’équateur  ont  2 c et  v 


f v 


2C  \/i  y'  pour  longueurs.  Appelons  X,  Y,  Z,  les  J 
composantes  de  la  force  accélératrice  provenant  de  - , : 

^ l’attraction  totale  de  ce  corps  sur  le  point  de  sa  sur- 
’face  qui  répond  à x , J ,"z,  ‘et  dirigées  suivant  les*  j 
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prolongemens  de  ces  coordonnées,  c’est-à-dire,  en  * •< 
" ' sens  contraire  des  composantes  dont  on  a donné  les 

expressions  dans  le  n°  106.  En  changeant  les  signes  ♦ 
de  ces  expressions,  et  observant  que  |-7rpc3(i  * i 

est  la  masse  de  l’ellipsoïde , nous  aurons  ♦ * » * * 

x [>—  ('+>*)arc(tang  = >)L  * *’  I 


LA  1 v ?)rAr 


. ’ " * ■»<<*  rJS  • J*  », 

[>—(!+>•)  arc  (taug  = >)]  , r‘ 


v;:Y 

iSgjg-  Z = Mli^[,rc^ng  = .j,)_r]; 

/ étant,  comme  dans  le  n°  cité , l’intensité  de  l’at-  • 
’i  ':.'*i*** , traction  à l’unité  de  distance,  et  .entre  des  masses  ’ 

( dont  chacune  'est  égale  à l’unité.  Il  s’agira  donc  de 
•'  , prouver  que  ces  valeurs,  jointes  à l’équation  (c),  sa-*  ' 

tisfont  à lequation  ( b ).  Or,  en  les  substituant  dans  ' , 

y.,-  cette  équation,  multipliant  tous  ses  termes  par  y*,  * . j 
^ ce  qui  suppose  que  y ne  Soit  pas  zéro,  et  faisant 
-,  :^*V.  pour  abréger  • • T ■ 


’’  j -'il  vient 


=xe  * 
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- .*  1 


[ï  > — ï (ï  + >’)  arc  (tang  = >)  -f-  é>3]  (a:<£r  +7^)  y - 

¥*.  + (1  ■+iV)[aï’c(teng  = 3')—  >1^=5°»  . 

V *’Y  » - . % 

• * %•  2dT*  *'0*  * 3*  * *V  r ' jc  •» 

' . JrçV  : cn  différentiant  l’équation  (cV,  on  a v * . t i 

.•VY  v.  *;  ' ” - • ** 

\V . V *r  • .***»  r(r Ht  («  -f-  y J afe  = o-f  ~ ■ > 

* # ■**  V ” * k ^ » V «.  *„• 

* " et  y pour  que  cette  équation  différentielle  coïncide  ; *t  » •] 

- ‘ avec  la  precedente,  il -est  nccesiÿiire  et’il  suffit  qtfon  . 
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v "♦‘2  *•  Àv\i  * ..  \ . • A*.- 

ï7— Téj+>*)arc(tang=>)+é>3==arc(tang==>)~>» 

ou  bidn  en  réduisant 

-347^  — arc(tang  = >)  = °; 


en  sorte  qu’il  ne  restera  plus  qu’à  s’assurer  si  cette 
équation  a des  racines  réelles , et  à en  déterminer  le 
nombre. 

Pour  cela,  je  représente  par  £ son  premier  rtiem- 
bre , et  je  suppose  que  l’on  trace  la  courbe  dont  y et  £ 
sont  l’abscisse  et  l’ordonnée  courantes  : cette  courbe 
coupera  l’axe  des  abscisses  à l’origine  ; mais  la  racine 
y z=  o est  étrangère  à la  question , tant  que  la  vitesse  a 
et  par  suite  1 n’est  pas  zéro.  Les  autres  racines  de  l’é- 
quation ( d ) sont  deux  à deux  égales  *et  de  signes 
contraires;  mais  il  suffira  de  considérer  ses  racines 
positives,  par  exemple,  attendu  que  l’équation  (c)  ne 
contient  que  le  carré, de  y. 

Cela  étant,  si  l’on  égale  à zéro  la  différentielle  de  £, 
on  trouve 

ey*  4-  2(5*  — 1 )y%  + 9«  = o,  (e) 

pour  déterminer  les  abscisses  correspondantes  aux 
inaxima  eLÿux  minima  de  cette  ordonnée.  Or , cette 
équation  elant  du  second  degré  par  rapport  à >*,  il 
s’ensuit  qu’il  ne  peut  exister  qu’un  maximum  et  un 
minimum  de  chaque  côté  de  l’origine  des  abscisses  ; 
d’où  l’on  conclut  d’abord  que  la  courbe  ne  pourra 
couper  qu’en  deux  points  l’axe  des  abscisses  positives, 

au-delà  de  cette  origine  ; en  sorte  qu’il  existera , au 
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plus,  deux  racines  rëelles  et  positives  de  1 équation  (il).  \ •*. 
Observons  en  outre,  que  si  les  équations  (il)  e^(e)  ont  * 
lieu  pour  une  même  valeur  de  y , la  courbe  touchera  » 
l’axe  des  abscisses  en  un  point  qui  répondra  à une 
racine  double  de  l’équation  (d).  Or,  on  tire  de  l’é- 
quation (e), 


en  substituant  cette  valeur  dans  lequation  (d),  il  vient 
7 r"  4-  Zoy*  -f  


1.  -H-)(3+rW-f7)  = 3rc  (‘•"S  = >U 

équation  qui  ne  peut  avoir  qu’une  seule  racine  posi- 
tive, outre  y — o.  Cette  racine  existe  effective- 
ment; et  par  des  essais,  on  trouve  pour  sa  valeur 
approchée  * 

y = 2,5293. 

La  valeur  correspondante  de  s est 
g = o,ri23; 


d’où  nous  pouvons  conclure  que  pour  des  valeurs  de 
g plus  petites  que  cette  fraction,  il  y a deux  inter- 
sections distinctes  de  l’axe  des  abscisses  positives,  et 


deux  racines  inégales  de  lequation  que  pour 
cette  valeur  de  e,  ces  intersections  se  dirigent  en  un 


• et 

contact,  et  les  deux  racines  deviennent  égales^  et 
qu’enfin,  pour  des  valeurs  plus  grandes  de  g,  les  in- 
tersections n’ont  plus  lieu,  non  plus  que  les  racines 
réelles  de  l’équation  (d).  Il  est  certain  que  ces  raci- 
nes répondent  aux  moindres  valeurs  de  g,  et  non 


fi 
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pas  aux  plus  grandes;  car  pour  e — oo  , 1 équation  (d)  ■ * 
n’a  aucune  racine  différente  de  zéro;  et,  au  con- 
traire , quand  t est  une  très  petite  fraction , on  dé-  » 
termine  aisément  les  deux  racines  réelles  fie  cette 
équation. 

Lorsqu’on  aura  déterminé,  au  moyen  de  l’équa- 
tion ( d ),  les  deux  valeurs  approchées  de  y qui  répon- 
dent à une  valeur  donnée  de  e moindre  que  la  frac-  * 
tion  précédente,  les  valeurs  précédentes  de  X,  Y,  Z, 
feront  connaître  l’attraction  du  fluide  en  un  point 
quelconque  de  son  intérieur  ou  de  sa  surface,  et  on 
déduira  les  valeurs  de  c , du  volume  aussi  donné  du 
liquide.  Quand  la  valeur  de  e surpassera  cette  frac- 
tion, on  ne  sera  pas  en  droit  d’en  conclure  que  la 
figure  permanente  du  liquide  soit  impossible,  mais 
seulement  qu’elle  ne  peut  pas  être  un  ellipsoïde  de 
révolution  ; car  si  Ton  excepte  le  cas  où  l’on  suppose 
cette  figure  très  peu  différente  d’une  sphère,  on  n’a 
point  encore  démontré  que  la  figure  elliptique  de 
révolution  soit  la  seule  .qui  convienne  à l’équilibre 
des  forces  centrifuges  et  des  actions  mutuelles  des 
molécules  : on  n’a  même  pas  prouvé  que  la  sphère 
soit  la  seule  figure  que  puisse  prendre  une  masse 
fluide  en  repos,  dont  les  molécules  s’attirent  mu- 
tuellement , quelque  naturel  que  cela  paraisse. 

592.  Si  la  quantité  a est  une  très  petite  fraction , 
on  satisfait  à l’équation  ( d ) en  prenant  pour  y une 
quantité  très  petite.  On  a alors 
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et  en  substituant  ces  valeurs  dans  l'équation  (d),  sup- 
primant le  facteur  y , commun  à tous  les  termes , et  . * . 
négligeant  ensuite  les  puissances  de  y supérieures  à •' 
la  première,  on  trouve  * 

, i5c  * \ . ' >..l 

> = Vi  > r 


* - ; * 


ce  qui  répond  à un  ellipsoïde  très  peu  aplati.  L’apla- 
tissement sera  à peu  près  iy*,  puisque  les  deux 
demi-axes  sont  c et  c \/ 1 -f-  y*.  t)n  pourra  prendre 
a.*ù  pour  la  force  centrifuge  à l’équateur,  et  jrffpc 
»pour  l’attraction  en  un  point  de  la  surface;  ce  qui  se- 
rait les  valeurs  exactes  de  ces  deux  forces,  si  le  corps 
était  exactement  sphérique.  Le  rapport  de  la  première 
à la  seconde  est  égal  à 3e  ; par  conséquent,  lorsqu’un 
fluide  homogène  tourne  autour  d’un  axe  fixe,  et  s’é- 
carte très  peu  de  la  figure  sphérique,  son  aplatisse- 
ment est  égal  à cinq  fois  la  force  centrifuge  à l’équa- 
tion divisée  par  quatre  fois  l’attraction  à la  surface.  On 
démontre  aussi  que  si  le  fluide  est  composé  de  cou- 
ches très  peu  aplaties,  dont  les  densités  décroissent 
du  centre  à la  surface , l’aplatissement  sera  toujours 
plus  petit  que  dans  le  cas  de  l’homogénéité,  et  ce- 
pendant plus  grand  que  les  deux  cinquièmes  de 
celui  qui  répond  à ce  cas. 

Dans  le  mouvement  de  rotation  de  la  terre,  le 
rapport  de  la  force  centrifuge  à la  pesanteur,  ou  à 
l’attractiou  terrestre^  est  environ  ■—  (n°  177)  à l’é- 
quateur. Si  la  terre  était  une  masse  fluide  homogène, 
son  aplatissement  serait  donc  dont  les  deux 
cinquièmes  sont  jÿô;  sa  valeur  qui  résulte  de 
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^observation,  est  comprise  entre  ces  deux  limites, 
comme  dans  le  cas  d’une  masse  fluide  dont  la  densité 
décroît  du  centre  à la  surface. 

K * 

. En  faisant  4 . .» 


= c,  \/x*  + jr'  = c \/\  + y, 


dans  les  valeurs  de  Z et  Y*,  et  développant 

(ensuite  suivant  les  puissances  de  y,  on  trouve 


4»/Pr 


0 + i£+etc0' 

V^qiŸI=  -<&(,  + £ + etc.) , 

pour  les  attractions  qui  ont  lieu  aux  pôles  et  à l’équa- 
teur. Jajoute  à la  seconde  la  force  centrifuge  a*c, 
dont  la  valeur  est  4 frpet,  ou  le  produit  de  f sr/pc  et 

de  , d’après  ce  qui  précède  ; il  vient  * 

V/XT+Y-  + «V  = - ( 1 - 21 4.  etc.) , 

pour  la  pesanteur  à l’équateur.  En  en  retranchant  la 
pesanteur  Z au  pôle , et  divisant  par  celle-ci , on  a 


« 

K 


l/X‘  + Y‘  + *‘c—Z  1 , 

7.  — e,c-  ; 


en  sorte  qu’en  négligeant  le  carré  de  y , ce  rapport 
est  égal  à l’aplatissement  ^y,  et  par  conséquent, 

la  somme  de  ces  deux  quantités  a pour  valeur  cinq 
fois  la  force  centrifuge  divisée  par  le  double  de  la 
2.  35 
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pesanteur  à l’Equateur,  conformément  au  théorème 

cité  dans  le  n°  ig3. 

Dans  ce  même  cas  d’une  très  petite  valeur  de  e,  on 
satisfait  encore  à l’équation  (cQ  au  mqj|çn  d’qne  très  , 
grande  valeur  de  y.  On  a identiquement 


arc  (tan  g z=  y)  = i-jtt  — arc  (^tang  = 


pour  une  semblable  vaj|pur  de  y , on  aura  donc , ep 
série  convergente, 

arc(tangs*>)=iir  — i p + etc.; 

on  a de  même 


c 


y*+  3 y'  5,4+etC'» 

et  en  substituant  ces  développemens  dans  l’équa- 
tion ( d ) , on  en  déduira  ensuite  une  valeur  de  y or- 
ddnnée  suivant  les  puissances  croissantes  de  s,  sa- 
voir, 

* 8 

y — -, + etc. , 

* 4*  * 


qui  sera  la  seconde  racine  réelle  de  cette  équation. 

Pour  de  plus  grands  détails  sur  cette  importante 
théorie  et  sur  son  application  à la  figure  de  la  terre, 
je  renverrai  aux  tomes  II  et  V de  la  Mécanique 
céleste. 

5y3.  Il  y a une  différence  essentielle  entre  les  sur- 
faces de  niveau,  tracées  dans  l’intérieur  d’un  liquide  ' f- 
soumis  à l’action  mutuelle  de  tous  ses  points,  et 
celles  qui  sont  décrites  dans  un  fluide  dont  les  points  ' 
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ne  sont  sollicités  que  par  des  forces  étrangères , 
c’est-à-dire,  par  des  attractions  ou  répulsions  qui 
émanent  de  centres  fixes,  et  sont  fonctions  des  dis- 
tances à ces  eentres.  Supposons  que  ABCD  (fig.  37) 
soit  la  surface  libre  d’un  liquide  en  repos,  ou  tour- 
nant, pour  plus  de  généralité,  autour  d’un  axe  fixe. 
Soit  EFGH  une  surface  de  niveau  tracée  dans  son  in- 
térieur ; et  appelons  R la  résultante  '3e  toutes  les 
forces  qui  agissent  au  point  quelconque  M de  cette 
surface.  Dans  les  deux  cas  qu’on  vient  de  distinguer, 
cette  force  sera  dirigée  suivant  la  normale  NMP  en 
ce  point;  or,  dans  le  second  cas,  sa  grandeur  et  sa 
direction  ne  dépendant  d’aucune  action  des  points  du 
fluide,  elle  restera  encore  perpendiculaire  à la  sur- 
face EFGH , si  l’on  enlève  la  couche  du  liquide  com- 
prise entre  EFGH  et  ABCD:  de  sorte  qu’après  cette 
soustraction  , le  liquide  terminé  par  EFGH  demeu- 
rera encore  en  équilibre  : mais  dans  le  cas  des  actions 
mutuelles  des  points  du  système , la  force  R dépen- 
dra de  l’action  de  ce  liquide  intérieur  et  de  celle  de 
la  couche  extérieure  ; elle  changera , en  général , de 
grandeur  et  de  direction,  lorsqu’on  supprimera  la 
couche  comprise  entre  ABCD  et  EFGH,  et  1 équilibre 
du  liquide  terminé  par  EFGH  n’aura  plus  lieu.  Pour 
qu’il  se  rétablisse,  il  faudra  que  la  surface  EFGH 
•change , et  devienne  perpendiculaire , en  chaque 
point  M , à la  seule  partie  de  la  force  R qui  sub- 
sistera . 

L’action  de  la  couche  extérieure,  comprise  entre 
ABCD  et  EFGH,  sera  nulle  sur  tous  les  points  du 
fluide  intérieur  et  de  la  surface  EFGH , lorsque  la 
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masse  entière  du  fluide  sera  homogène,  qu'elle  s’é- 
cartera peu  de  la  figure  sphérique,  et  que  ses  points 
ne  seront  sollicités  que  par  leurs  attractions  mutuelles 
en  raison  inverse  du  carré  des  distances,  et  par  la 
force  centrifuge. -En  elïet,  toutes  les  surfaces  de  ni- 
veau sont  alors  des  ellipsoïdes  semblables,  et,  consé- 
quemment , la  couche  comprise  entre  deux  de  ces  sur- 
faces ABCD  £t  EFGH , n’exerce  aucune  action  sur  les 
points  situés  dans  l’espace  intérieur  ( n°  io5  ).  Mais 
cette  nullité  de* l’action  d’une  couche  terminée  par 
deux  surfaces  de  niveau,  sur  le  fluide  intérieur,  n’est 
pas  une  condition  de  l’équilibre  des  fluides;  les  forces 
étant  toujours  celles  qu’on  vient  de  supposer,  elle  n’a 
plus  lieu,  par  exemple,  lorsque  le  liquide  est  hété- 
rogène ; ce  qui  rend  dissemblables  les  surfaces  de  ni- 
veau, qui  sont  encore  elliptiques,  et  telles  que  l’el- 
lipticité de  la  surface  quelconque  EFGH  dépend  de 
l’épaisseur  et  de  la  constitution  de  la  couche  exté- 
rieure (*). 

Dans  le  cas  particulier  de  l’homogénéité,  on  peut 
enlever  ou  rétablira  volonté  la  couche  elliptique  com- 
prise entre  ABCD  et  EFGH , sans  troubler  l’équilibre 
ni  changer  la  forme  du  fluide  intérieur,  en  supposant 
que  la  vitesse  de  rotation  soit  toujours  la  même.  Mais 
il  y a aussi  d’autres  couches  qu’on  peut  ajouter  au 
fluide  terminé  par  EFGH , et  qui  ne  troublent  pas* 
son  équilibre,  quoique  leur  attraction  ne  soit  pas 
nulle  sur  les  points  de  ce  liquide.  Il  est  évident  que  la 


. (*)  Mécanique  céleste,  touie  II,  pages  85  et  suivantes. 
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süi’facc  extérieure  de  la  couche  additive  peut  être  un 
ellipsoïde  semblable  à EFGH,  et  ayant  pour  centre 
un  point  de  l’axe  de  rotation  différent  du  point  0.  La 
surface  extérieure  de  cette  couche  peut  aussi  avoir 
ce  point  pour  centre,  et  être  un  ellipsoïde  dont  l’apla- 
tissement soit  différent  de  celui  de  la  surface  inté- 
rieure. Pour  le  faire  voir,. soient  ABCD  et  A'B'C'D' 
(fig,  58)  les  deux  ellipsoïdes  différens  qui  satisfont  à 
la  condition  d’équilibre  d’un  même  fluide  homogène, 
tournant  autour  d’un  axe  fixe  avec  une  vitesse  angu- 
laire donnée  (n°  $91)  ; soient  aussi  EFGH  et  E'F'G'IP 
deux  surfaces  de  niveau , tracées  dans  l’intérieur  de 
ces  ellipsoïdes,  semblables  aux  surfaces  extérieures, 
ayant  le  même  centre  0 que  celles-ci,  et  se  cou- 
pant au  point  M:  sans  troubler  l’équilibre  du,  li- 
quide terminé  par  EFGH,  on  y pourra  ajouter  la 
couche  comprise  entre  les  deux  surfaces  EFGH  et 
A'B'C'D',  dissemblables  et  concentriques.  On  remar- 
quera que  non -seulement  l’action  de  cctle  couche 
auditive  sur  les  points  du  liquide  intérieur  et  de  la 
surface  EFGH,  n’est  pas' nulle,  mais  que  celte  ac- 
tion sur  chaque  point  de  la  surface  n’est  pas  diri- 
gée suivant  la  normale.  Ainsi,  au  point  M,  l’ac- 
tion de  la  couche  comprise  entre  les  surfaces  EFGH 
et  A'B'C'D',  n’est  pas  dirigée  suivant  la  normale  NMP 
à la  première  surface  ; car  déjà  l’action  du  liquide 
intérieur,  terminé  par  cette  surface,  est  dirigée  sui- 
vant NMP;  et  si  l’action  de  la  couche  additive  avait 
aussi  cette  direction , l’action  de  la  masse  totale  , 
terminée  par  la  surface  A'B'C'D',  serait  encore  di- 
rigée suivant  cette  normale,  tandis  quelle  doit  l’être 
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suivant  la  normale  N'MP'  à l’autre  surface  de  ni- 

veau  E'F'G'H'.  --  » 

Quelles  que  soient  les  forces  qui  agissent  sur  un 
fluide  homogène  ou  hétérogène  tournant  autour 
d’un  axe  fixe,  on  ne  doit  pas  perdre  de  vue  que 
la  seule  condition  d’équilibre  est  l’eiistence  d’une 
quantité  p qui  satisfasse  à l’équation  ( a ) , et  qui  soit 
nulle  ou  constante  à la  surface  libre  du  liquide. 
Toute  autre  condition  qu’on  y voudrait  ajouter  est 
déjà  comprise  dans  celle-là , ou  ne  Se  vérifiera  pas. 

594*  Parmi  les  différentes  lois  d’attraction , il  y 
en  a une  qui  n’est  pas  celle  de  la  nature , mais  qui 
jouit  d’une  propriété  remarquable.  Cette  loi  est  celle 
d’une  action  mutuelle  en  raison  directe  de  la  dis- 
tance , et  la  propriété  dont  il  s’agit  consiste  en  ce 
que  la  résultante  des  actions  de  tous  les  points  d’un 
corps , sur  un  point  quelconque , est  indépendante 
de  la  forme  et  de  la  constitution  de  ce  corps,  ho- 
mogène ou  hétérogène , et  la  même  que  si  la  masse  î 
. entière  était  réunie  à son  centre  de  gravité. 

En  effet,  soient  x,  y,  z,  les  coordonnées  du 
point  attiré , x',  y',  z',  celles  d’un  point  attirant , 
p,  la  masse  de  ce  second  point  matériel , u la  dis- 
tance des  deux  points,  k/m  la  force  accélératrice 
dirigée  du  premier  point  vers  le  second  ; k étant 
un  coefficient  constant.  Les  composantes  de  cette 
force  suivant  des  parallèles  aux  axes  des  coordon- 
nées , menées  par  le  point  attiré , seront  kjl(x' — x) , 
kp,(y' — y),  k p.  (z' — z),  puisque  les  cosinus  des 
angles  que  fait  sa  direction  avec  ces  droites  sont 
les  différences  x'  — x , y'  — y , z'  — z,  divisées. 
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par  u.  Par  conséquent , si  l’on  appelle  X ; V , Z , 
les  composantes  ^totales  de  la  force  accélératrice  du 
point  attire , on  aura 

X = klfjtjc'  — fcr2/A, 

Y = klft-f  — kylf*, 

A Z *2|uz'  — A$2f*  ; 

/ ^ jjj 

les  sommes  2 s’étendant  à tous  les  points  du  corps 
attirant.  Or,  si  l’ôn  appelle  m la  masse  entière  de 
ce  corps,  et  ar.âjr,  » le»  trois  coordonnées  de 

son  centre  de  gravité,  on  aura  1 < 

.v 

2 u = m , 

_•  ,*  ’Zfix'  z=z  inxt, 

* ' 2fi/  = "*r,, 

' 2 /*z'  p mz,  ; V 

fl*  * > 

. il  en  résultera  donc 

V » X SS  */»(-*.  — *)> 

Y = j), 

Z = km(z, -*•  z); 

• . . * * *•  - 

équations  qui  renferment  évidemment  la  proposition 
qu’il  s’agissait  de  démontrer. 

En  substituant  ces*valeurà  de  X,  Y,  Z,  dans  le> 

quation  (b),  et  faisant,  pour  abrège? , 

• 1 > v **  » 

vienf'  ' ' s “ • . «•  * * 

" — j) *+-  (a*“ 3 * 

Jl  c ( r/7  r «-4—  V 


la 

* 
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d’où  l’on  tire , èn  intégrant  et  désignant  par  c la 

constante  arbitraire , ^ ^ 

(x  — ( 7 — J«)*  + (z  — z$*“  « (**  +7*)  =s=  C. 

Cette  équation  sera  celle  des  surfaces  de  niveau 
dans  un  liquide  tournant  autour  de  l’axe  des  z , 
dont  les  points  s’attirent  en  raison  directe  de  la  dis- 
tance ; elle  fait  voir  que  toutes  ces  surfaces  seront 
concentriques  et  du  second  degré.  De  plus,  si  l’on 
transporte  l’origine  des  coordonnées  à leur  centre 
commun , c’est-à-dire,  au  centçe  de  gravité  du  fluide, 
les  premières  puissances  des  coordonnées  courantes 
devront  disparaître;  ce  qui  ne  peut  avoir  lieu,  à 
moins  qu’on  n’ait  x,  = o , jt  — O,  z,  = o,  L’équa- 
tion précédente  se  réduit  donc  à 

, V + (i  _ Ê)  (x*  -J-/*)  = c ; (J) 

par  conséquent,  les  surfaces  de  niveau  sont  des  ellip- 
soldes  ou  des  hyperboloïdes  de  révolution , Selon 
qu’on  as<  i ou  £ > O;  et , dans  les  deux  cas , elles 
ont  toutes  le  même  axç  de  figure,  qui  est  l’axe 
de  rotation.  ' « ' - 

' çï  # m * 

Le  volume  du  liquide  étant  donné , l’hyperboloïde 
n’est  possible  que  quand  le  fluide  est  contenu  dans 
'-un  vase , et  alors  l’équation  (^s’applique  seulement 
à la  partie  libTe  de  sa  surface.  Lors  donc  qu’on  a 
£ > i:  la  figure  permanente  d’un  liquide  .libre  de 
.toutes  parts  est  Impossible , dans  le  cas  des  forces  que 
nous  considérôns.  Si  l’on  a £ < ï , toutes  les  surfaces 
de  niveau  sont  des  ellipsoïdes  qui  diffèrent  par  les 
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valeurs  de  c.  Pour  de’terniiner  là  valeur  de  celte 
quantité  qui  répond  àla  surface  extérieure,  on  éga- 
lera le  volume  de  l’ellipsoïde , dont  l’expression  est 

Jjrc^/c  volume  donné  du  liquide.  Il  est  remar- 
3 (l  I 1 ;• 

quable  que , dans  cet  exemple , la  loi  des  densités  dès 

couches  du  fluide  n’a  aucune  influence  sur-sa  figure 

extérieure  et  sur  celle  de  ses  couches  de  niveau. 
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CHAPITRE  III. 

• ’ J .v  ..  ’ ' 

DE  L’ÉQUILIBRE  DES  FLUIDES  PESONS.  % g 

'..***,■  : ■ % ’ '• 

5g5.  Soit  ABCD-  (fig^  3g)  un  vase  ouvert  à sa  par- 
|je  supérieure , et  dont  la  base  horizontale  AB  -est 
l^osée  sur  un  plan  fixe.  Supposons  qu’un  liquide  pe- 
sant et  homogène  s’élève  dans  ce  vase  jusqu’en  MB'. 
Pour  l’équilibiie  de  c|  liquide,  Ü fautira  que  Ja  sur- 
face libre  A'B'  soit  horizontale  ou  perpe«diculaire  à 
la  direction  de  la  pesanteur,  et  set  équilibre  ne  sefa 
pas  troublé,  si  l’on  exerce  sur  cette  surfaoe  une  pres- 
sion. constante  et  de  grandeur  quelconque. 

La  pression  rapportée  à l’unité  de  surface  sera  1* 
même  dans  toute  l’étendue  de  chaque  section  hori- 
zontale du  liquide;  en  la  désignant  par  p à la  pro- 
fondeur z au-dessous  de  A'B',  ët  appelant  p la  den- 
sité constante  du  liquide,  et  g la  gravité,  on  aura 
jrfp  = pgdz , d’après  l’équatipn  (3)  du  n°  583#  En  in- 
tégrant , on  attira  donc 

P =**fgz  + v ’ 

J 

étant  la  pression  extérieure,  qui  se*a  généralement 
la  pression  atmosphérique  qui  répond  à s = o.  Celte 
pression  constante  se  transmettra , sans  altération , 
sur  tous  le6  élémëns  des  parôis  du  vasp  et  des  Corps  * 
plongés  dans  le  liquide;  elle  s’ajoutera , «*  chaque 
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« point  (n°  5^8) , à I»  pression  variable  due  à la  plan- 
teur du  liquide.  Il  sera  donc  toujours  facile  d’y  avoir 
égard  ; et,  pour  p|us  de  simplicité,  nous  pouvons  la 
supposer  nulle,  et  réduire  l’équHtion  précédente  à 

« * \ 

Soient  b la  base^B  du  vase , P la  pression  totale 
exercée  sur  cette  base , h la  distance  de  A'B'  à cette 
xnênfe  base,  ou  la  hauteur  du  liquide;  nous  aurons 
à la  foui  . , K 

<*  3 — h,  P ==  iïp  *=Çfgbh  ; 

R- 

» • • * * p.  * 

ce  qui  montre  que  la*  pression  exercée  s\|r  la  base  ho- 
rizontale du  vase  est  égale  au  poids  d’un  cylindre 
rempli  du  liquide,  qui  aurait  pour  J>ase  celle  du 
vase,  pour  hauteur  celle  du  liquide,  et  dont  le  vo-  " 
diurne  et  la  masse  serailhP,  conséquemment,  bh  et  fbh. 

* Çélte  pression  JP  est  donc  indépendante  de  la  fonh^| 
du  vase  ; en  sorte  que  pour  les  .trois  vases  représentés 
^ par  la  figu,re  40  > qui  ont  $es  bases  équivalentes , po- 
sées sur  un  même  plan  horizontal,  et  dans  lesquels 
un  mente  liquide  s’élève  à une  hauteur  qui  est  uussfi- 
la  même , les  pressions  exercées  surieurs  bases  sont 
il<éga|ps,  quoique  l’un  des  vases  soit  un  cylindre  droit, 
qu’un  autre  s’élargisse  en  partant  de  la  base,  et 
que  le  troisième  aille  en  se  rétrécissant.  Cette  pres- 
sion est , pour  Chacune  des  trois* bases , le  poids  du 
liquidé  contenu  dans  le  vase  cylindrique  ; résultat*, 
très  remarquable,  qui  est  pleinement  confirmé*1  par. 
l’expérience.  ' r a,)' 

Dans  le  cas  de  phisièurs  liquides  superposés  dans 
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un  vase,  il  suffira , et  il  sera  nécessaire  pour  leur 
équilibre,  que  la  surface  de  séparation  <3e  deux  li- 
quides consécutifs  soit  horizontale  (n*  586);  et,  en 
effet,  si*£ela  est,  chaque  nouveau  liquide,  super- 
posé  exercera  sur  tous  les  points  de  sa  base  une 
pression  constante,  qui  ne  troublera  pas  l'équilibre 
du  liquide  inférieur.  Voici  comment  on  pourra  dé- 
terminer la  pression  totale  exercée  sur  le  fond  du 
vase. 

5g6.  Versons  sur  le  fluide  en  équilibre  dans  le 
vase  ABCD  (Bg.  3g^  nouveau  liquide  , dont  la 
densité  soit  p',  qui  ait  sa  surface  supérieure  A"B" 
horizontale , comme  celle  du  premier , et  qui  s’é- 
lève à une  hauteur  h'  au-dessus  du  niveau  A'B'  du 
premier;  ces  deux  fluides  demeureront  en  équilibre 
• dans  le  vase.  En  appelant  b'  l’aite  Hq„  A/B'f  qui  est 
la  bdse  du  sécond  fluide.,  ibeXer<^ra  sur  cette  base 
une  pression  égalé  à p'gh'b1.  Cette  prèssion’  sqi% 
transmise,  par  Tiuterpiédiaire  du  liquide  inférieur, 
‘•sur  le  fond  AB  du  vase^t  Taire  de  AB,,  étant  b, 
$41  en  résultera,  sur  cette  surface  plane,  une  pres- 
$ion^exprimée  par  p'gh'b  (n*  b'j'j);  par  conséquent , ' 
là  pression  totale  exercée  par  les  deux  flu^del  sur 
la  base  horizontale  du  vase  , sera  pghb  -f-  p'gh'b.  } 

Si  Ton  verse  un  troisième  liquide>  dans  le  vase,' 
dontrta  surface  A"'B"^oi tencore  horizontale,  l’équi- 
libre ne  sera  pas  troublé;  p"  étaq£  sa  densité,  h!1  la* 
hauteur  de  son.  niveau  A "'B'"  au-dessus  (Jjîla  Surface 
supérieure  A"B"  du  second  liquide,  ël  b"  l’àire  de  cette 
dernière  surfine,  ce  troisième  liquide  exerceaa  sur  sft 
"base  A"B",  une1  pression  .égale  -à  p'gh'b" , qui  sera 
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transmise  par  le  second  liquide,  et  deviendra  p"gb"b' 
* sur  la  surface  supérieure  A'B'  ou  b'  du  liquide  infé- 


rieur ; 


supérieure  /vu  ou  o au  liqi 
cette  pression  sera  transmise  de  même,  par 
l’intermédiaire  du.  liquide  intérieur,  et  devieudra 
p"gh"b  sur  le  fonif  AB  du  vase;  par  conséquent,  les 
trois  liquides  superposés  exerceront  sur  le  fond  du 
vase  une  pression  égale  à pghb -\-  p'gji'b  -f-  p'gh"b, 
ou  (fh  + p^'^'h'^gb.. 

En  continuant  ainsi , on  voit  que  quand  un  nom- 
bre quelconque  de  liquides  de  differentes  densités,  sont 
superposés  et  en  équilibre  dans  un  vase , la  pression 
qu’ils  exercent  sur  la  base  horizontale  de  ce  vase, 
ne  dépend  que  de  l’étendue  de  cette  base , des 
épaisseurs  des  differens  fluides,  et  de  leurs  densités. 
Dans  le  cas  d’ün  vase  cylindrique  et  vertical , elle  sera 
égale  à la  somme  des  poids  de  tous  les  fluides  ; et 
elle  ne  variera  pas  quand  ou  changera  la  forme  du 
vase,  pourvu  que  sa  base  ne  change  pas  détendue, 
non  plus  que  l’épaisseur  et  la  densité  de  chaque  li- 
quide. * 

Ce  résultat  étant  indépendant  de  l’épaisseur  des  cou- 
ches horizontales,  il  subsiste  encore  lorsque  ces  couches 
sont  infiniment  minces,  c’est-à-dire,  lorsque  la  den- 
sité de  la  masse  fluide  varie  par  degrés  continus 
dans  le  sens  Vertical,  et  convient,  par  conséquent, 
aux  fluides  compressibles.  11  est  également  vrai  quand 
la  pesanteur  varie  d’une  couche  à l’autre  avec  la  den- 
sité ; ce  qui  arrive  lorsque  la  hauteur  du  fluide  n’est 
pas  négligeable  par  rapport  au  .rayon  de  la  terre. 
C’est  aussi  ce.  que  l’on  peut  déduire  de  l’équation 

dpt=pgdz,  qui  convient  à l’équilibre  de  tous  les 

* 
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fluides  pesans,  compressibles  oq^ion,  et  daps  laquelle 
on  peut  supposer  la  gravite  g et  la  densité  f,  fonctions 
de  Tordonnée  verticale  z.  •»  ’ ' 4 - « * 

597.  Considérons  actuellement lequmbre  des  li- 
quides pesans  contenus  dans  plusieurs  vases,  et  qui 
peuvent  s’écouler  de* l’un  dans  l'autre  par,  des  ou- 
vertures latérales.  Si  l’on  ferme  à la  fois  toutes  ces 
ouvertures,  l’équilibre  ne  sera  pas  troublé;  il  flhidra 
donc  d’abord  que  les  liquides  soient  disposés,  dans 
chaque  vase,  par  couches  horizontales;  mais  cette 
conditionne  suffira  pas  f et  il  faudra  encore , quand 
les  ouvertures  ne  seront  plus  fermées,  qu’il  existe  un 
certain  rapport  entre  les  élévations  des  liquidai  dans 
les  vases  différens , qui  dépendra  du  rapport  de  leurs 
densités. 

S’il  n’y  a qu’un  seul  liquide  répandu  dans  plusieurs 
vases  communiquans , il  faudra  que  le  niveau  de  ce 
liquide  soit  le  même  dans  tous  ces  vases.  En  effet, 
considérons  un  liquide  homogène  contenu  dans  dedk 
vases,  par  exemple,  qui  communiquent  latéralement 
par  le  canal  EF  (fig.  41)»  et  qui  sont  posés  sur  des 
plans  fixeS  horizontaux.  Supposons  que  ce  liquide 
s’élève  jusqu’en  AB  dans  l’un  des  vases,  et  jusqu’en  CD 
daus  l’autre,  et  que  ces  deux  sections  horizontales  ne 
soient  pas  dans  un  même  plan , de  sorte  qu’en  pro- 
longeant le  plan  de  la  section  CD  de  l’un  des  vases  , 
il  vienne  couper  l’autre  vase , suivant  une  section  a& 
située  à une  distancé  S'  au-dessous  de  AB.  Si  l’équi- 
libre existe  dans  cet  état , ft  ne  sera  pas  troublé  ent 
remplaçant  la  section  ouverte  CD  par  une  paroi  fixe  : 
le  fluide  compris  entre  AB  et  exercera  sur  a£  une 
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pression  égale  à fg>«T,  en  appelant  p sa  densité , et  y 
l’aire  de  cette  section  a€;  cette  pression  se  transmettra, 
par  l’intermédiaire  du  liquide  contenu  dans  les  deux 
vases,  jusque  sur  la  paroi  CD;  et  il  en  résultera,  sur 
ce  plan  horizontal , une  pression  dirigée  de  bas  en 
haut  et  exprimée  par  pgyc , en  désignant  par  c l’aire 
de  CD.  Par  conséquent , l’équilibre  n’aura  plus  lieu 
dès  que  l’on  enlevera  la  paroi  CD,  à moins  que  la 
différence  de  niveau  ef  du  liquide  dans  les  deux  va- 
ses, ne  soit  nulle  ; ce  qu’il  s’agissait  de  démontrer. 

Les  deux  sections  AB  et  CD  étant  comprises  dans 
un  même  plan , si  l’on  verse  au-dessus  de  AB  un 
liquide  qui  s’élève  jusqu’en  A'B',  et  dont  la  densité 
soit  f',  il  exercera  sur  AB  une  pression  égale  à f>'gbh  f 
b et  h étant  l’aire  de  AB  et  la  distance  comprise 
entre  les  sections  horizontales  AB  et  A'B'.  Cette  pres- 
sion se  transmettra  sur  CD , où  elle  sera  égale  à f'gch, 
et  s’exercera  de  bas  en  haut;  et  pour  la  détruire,  il 
faudra  fermer  le  vase  en  CD  par  une  paroi  fixe , ou 
verser  au  -dessus  de  CD  un  fluide  dont  la  pression  sur 
CD  soit  égale  et  contraire  à p'gch.  Dans  ce  dernier 
cas,  si  le  fluide  s’élève  jusqu’en  C'D',  que  l’on  repré- 
sente par  p,  sa  densité  , et  par  k la  distance  comprise 
entre  C'D'  et  CD , la  pression  exercée  par  ce  fluide 
sur  CD,  sera  fjgkc',  et  pour  l’équilibre,  il  faudra  qu’on 
ait  fk  = p 'h. 

On  voit  donc  que  pour  l’équilibre  des  liquides  dif- 
férons contenus  dans  des  vases  communiquans,  il  est 
nécessaire  que  leurs  densités  soient  en  raison  inverse 
de  leurs  élévations  au-dessus  des  sections  de  ces  vases, 
faites  par  un  même  plan  horizontal.  Si  l’on  verse  de 
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nouveaux  liquides  au-dessus  de  Ceuj  qu’on  vieçt  de 
considérer , pn  verra  de  meme  qu’en  désignant  par 
h,  K,  hl'.y  etc.,  les  épaisseurs  de  ces  liquides  dans 
tPnn  des  vases,  et  par  p'  f fi” etc., 'leurs  densités, 
et  en  représentant  par  k j kt , etc. ,’  p, , p;j  ,.p  , etc., 


lés  quantités  analogues  dans  un  autre  vase,  il  faudiÿ 
qu’on  ait  l’équation  ■ ‘ ^ '•  1 


4 !*» 


p'h  + p"h'  + pmh'+  etc.  = p^+p/, -f-  p,„A:/(B-  etc. ; 

d’où  il  résultera  que  les  pressions  rapportées  à l’unité 
de  surface  seront  égates  sur  les  deux  surfaces  lupé- 
rienres  AB  et  CD  du  liquide  homogène  qui*  va  d’un 
vase  à l’autre,  et  qui  peut  être  celui  dont  la  densité 
est  p',  ou  celui  dont  la  densité  est  p(,  ou  plus  généra- 
lement un  autre  liquide  quelconque , pourvu  que  les 
deux  surfaces  AB  et  CD,  qui  le  terminent,  soient  corn-, 
prises  dans  un  même  plan  horizontal.  * 

On  peut  remarquer  que  des  couches  infiniment 
minces,  comprises  dans  des  vases  différens,  et  conte- 
nues entre  les  mêmes  plans  horizontaux,  éprouveront 
la  même  pression  rapportée  à l’unité  de  surface  ; mais 
au-dessus  du  plan  qui  termine  le  liquide  inférieur, 
elles  pourront  contenir  des  liquides  différens;  en  sorte 
que  les  propriétés  des  couches  de  niveau , ou  perpen- 
diculaires à la  direction  de  la  pesanteur,  ont  bien  lieu , 
quant  à l’égalité  des  pressions , mais  non  plus  quant 
à l’homogénéité  du  liquide  (n"  586),  lorsque  ses  cou- 
ches sont  interrojonpues  par  des  parois  fixes. 

5g8.  Les  lois  de  l’équilibre  des  fluides  pesans,  dans 
des  vases communiquans,  sontsusceptibles>?d’un  grand 
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nombre  d’applications  dont  nous  nous  bornerons  à 
indiquer  les  plus  communes. 

Celle  qui  se  présente  la  première,  et  que  nous  ne 
ferons  qu’énoncer,  est  la  théorie  des  nivellemens  et 
des  instrumens  qu’on  appelle  des  niveaiuc. 

Dans  le  siphon,  dont  les  deux  branches  s’ouvrent, 
à leur  partie  supérieure , et  qui  contient  de  l’eau  ou 
un  autre  liquide , l’équilibre  a lieu  quand  les  deux 
extrémités  du  fluide  sont  comprises  dans  un  même 
plan,  quelle  que  soit  la  grandeur  de  la  pression  at- 
mosphérique en  ces  deux  points.  L'équilibre  peutaussi 
exister  dans  le  siphon  renversé , pourvu  qu’alors  la 
pression  atmosphérique  ait  une  grandeur  convenable. 

Soient  ABC  (fi g.  42) , ce  tube  renversé,  B son  point 
le  plus  haut,  E et  F les  points  où  le  liquide  s’arrête 
dans  ses  deux  branches,  et  qui  sont  situés  dans  un 
même  plau  horizontal.  Si  l’on  appelle  p la  densité 
du  liquide  et  h la  hauteur  du  point  B au-dessus  de 
ce  plan , la  pression  rapportée  à l’unité  de  surface , 
exercée  par  le  liquide  en  ces  points  E et  F sera  égalé 
à fgh;  et  en  appelant  tr  la  pression  atmosphé- 
rique qui  s’exerce  de  bas  en  haut  en  chacun  de  ces 
points , il  faudra  donc  qu’on  ait  <ar  > fgh,  ou  tout  au 
plus , <nr  = fgh  , pour  que  cette  pression  empêche  le 
liquide  de  s’écouler.  Dans  le  second  cas,  la  pression  au 
point  B sera  nulle;  dans  le  premier,  elle  sera  égale  à 
<nr  — fgh  ; et  si  J on  avait  <ur  < fgh,  la  pression  au  point 
B serait  négative , le  liquide  se  diviserait  en  ce  point, 
et  s’écoulerait  par  les  deux  branches  du  siphon.  Au 
reste,  dans  le  siphon  renversé,  l’équilibre  du  liquide 
n est  qu  instantané,  et  ne  peu  ts  observer  qu’à  raison  de 
2-  36  ' 
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l’adhérence  de  ses  molécules  entre  elles  ou  contre 
l’intérieur  du  tube;  dès  que  son  extrémité  F est  un 
peu  au-dessous  ou  au-dessus  de  son  extrémité  E, 
l’excès,  de  la  pression  atmosphérique  sur  la  pression 
du  liquide,  est  plus  grand  ou  plus  petit  au  point  E 
qu’au  point  F,  et  le  liquide  s’écoule  par  la  branche 
BC  ou  par  la  branche  BA  du  siphon.  Dans  l’usage 
ordinaire  de  ce  tube  renversé,  la  branche  la  plus 
courte  BA  est  plongée  dans  un  vase  II , contenant  un 
liquide  qui  s’élève  jusqu’au  point  D du  tube;  on  l'ait 
le  vide,  en  aspirant  l’air  que  ce  tube  renferme;  le 
liquide  s’élève  au-dessus  de  son  niveau  primitif,  jus- 
qu’à ce  qu’il  ait  atteint  le  sommet  B du  tube;  il  des- 
cend ensuite  jusqu’au  point  C,  puis  il  s’écoule  par 
cette  extrémité  du  tube.  L’écoulement  s’arrêterait, 
lorsque  le  point  D,  en  s’abaissant  dans  la  branche  BA, 
se  trouverait  au-dessous  du  point  C;  ce  qui  ne  peut 
arriver,  puisqu’on  suppose  que  AB  est  la  plus  courte 
des  deux  branches  du  tube. 

La  presse  hydraulique , dont  l’invention  est  attri- 
• buée  à Pascal,  consiste  en  une  caisse  prismatique  et  * 
verticale  II  (fig.  4^)»  ouverte  à sa  partie  supérieure, 
et  remplie  d’eau  jusqu’en  AB.  Un  couvercle  placé  sur 
AB,  ferme  exactement  la  caisse,  et  peut  cependant 
glisser  le  long  de  ses  parois.  Au-dessous  de  AB  se 
trouve  une  ouverture  C,  à laquelle  on  adapte  un  tube 
coudé  CDE,  dont  la  branche  verticale  DE  est  ouverte 
à sa  partie  supérieure  E.  L’eau  de  la  caisse  s’écoule 
par  l’orifice  C;  et,  à cause  du  couvercle  posé  sur 
AB,  ce  liquide  s’élève,  dans  le  tube  DE,  jusqu’au 
point  F,  situé  au-dessus  du  prolongement  de  cette 
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section  horizontale  AB.  Cela  étant,  si  l’on  ajoute  au 
poids  du  couvercle  un  nouveau  poids  X,  le  liquide 
s’abaissera  en  A'B'  dans  la  caisse  II,  et  s’élèvera  en  F* 
dans  le  tube  DE.Par  cette  addition  de  X,  la  pression 
rapportée  à l’unité  de  surface  sera  plus  grande  en  A'B' 

X 

qu’en  AB,  de  la  quantité  g- , en  désignant  par  b l’aire 

de  la  section  horizontale  de  II ; en  même  temps,  la 
pression,  aussi  rapportée  à l’unité  de  surface,  et  due 
au  poids  de  l’eau  contenue  dans  le  tube  vertical  DE,  * 

augmentera  d’une  quantité  pgx , en  désignant  par  p la 
densité  du  liquide  , et  par  x l’élévation  du  point  F' 
au-dessus  du  point  F.  Pour  que  l’équilibre  sub- 
siste , il  faudra  donc  qu’on  ait 

». 

X = fgbx ; 

équation  qui  fera  connaître  le  poids  X d’après  l’ob- 
servation de  x.  On  a soin  que  b soit  une  très  grande 
surface,  afin  que  des  élévations  peu  considérables  de 
l’eau  dans  le  tube  vertical,  puissent  répondre  à de 
très-  grandes  charges  du  couvercle  mobile,  et  servît 
à les  mesurer.  La  section  horizontale  du  tube  est  très 
petite  par  rapport  a b,  et  il  en  résulte  que  les  abais- 
semens  du  couvercle  dans  la  caisse  H sont  très  petits, 
par  rapport  aux  élévations  du  liquide  dans  le  tube  ; 
car  si  l’on'appellej'  la  distance  comprise  entre  AB  et 
A'B',  et  c la  section  horizontale  du  tube , on  aura 
by—cx  , puisque  le  volume  total  de  l’eau  doit  être 
invariable.  Le  tube  DE  pourrait,  au  reste,  n’être  ni 
vertical,  ni  cylindrique;  et  la  formule  précédente 
donnerait  toujours  la  valeur  de  X,  pourvu  que  x fût 

36.. 
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la  distance  comprise  entre  les, deux  üivcâux  du.  li- 
quide en  F et  en  F'.  / • ' * 

'••.  Un  baromètre  est,  en  général,  un  tube  ABC 
(’fig.  44),  dont  les  deux  branches  BAget.BC  sont;’ ver- 
ticales, et  qui- est  fermé  à l’extrémité  Ade  BA  , et 
Ouvert  à l’extrémité  C de  BC.  On  fàit  exactement  lé 
vide  darfs  fee  tube,  puis  on  y ver§e  du  mercure,  qui 
' s’élève  jusqu’en  D dans  la  branche  AB,  et  à une  moin- 
dre hauteur,  jusqu’en  E,  dans  la  branche  ouverte  CB. 
Si  l’on  mène  par  le  pôint  E un  plan  horizontal  qui 
coupe en  F la  branche  AB,  le  mercure  situé  ati-des- 
sous  de  ce  plan  sera  de  lui-même  en  équilibre  ; et , 
pour  que  cet  état  subsiste , il  faudra  que  les  pressions 
rapportées  à l’unité  de  surface , qui  sont  exercées  en 
Ÿ par  le  meroure  FD , et  en  E par  l’atmosphère , 
soient  égales  entre  elles.  D’après  cela , j’appelle  <ar  la 
pression  atmosphérique,  je  désigne  par  m la  densité 
du  mercure,  et  par  h la  hauteur  verticale  du  poist  D 
au-dessus  du  point  F,  c’est-à-dire,  la  différence  des 
niveaux  D et  F du  fluide  dans  les  deux  branches.du 
baromètre  ; la  pression  du  mercure  au  point  F aura 
pour  ^valeur  le  produit  mgh,  et  l’on  aura,  consé- 
quemment , 

# mgh  = <©•. 

• • 

L’équilibre  du  mercure  ne  sera  pas  troublé,  si  l’on 
imagine  que  la  branche  BC  se  prolonge  verticale- 
ment jusqu’à  l’extrémité  de  l’atmosphère;  par  con- 
séquent , la  pression  atmosphérique  <ær , qui  fait  équi- 
libre à celle  du  mercure,  n’est  autre  chose  que  le 
poids  de  l’air  contenu  dans  un  cylindre  vertical 
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ayant  pour  hase  limité  de  surface,'  et  s’étendant 
indéfiniment  dans  l’atmosphère  : il  dépend  du  dé- 
croissement de  la  pesanteur,  à mesure  que  l’on  s’é- 
lève au-dessus  de  la  surface  de  la  terre , du  la  den- 
sité et  de  la  température  des  couches  d’air,  et  des 
quantités  de  vapeur  d’eau  quelles  peuvent  conto.- 
nir.  Ce  poids  pouvant  varier  dan^.un  même  lieu 
de  la  terre,  la  hauteur  barométrique  h varie»aussi; 
elle  change  encore  de  grandeur,  à raison  des  vents 
verticaux,  qui  rendent  la  pression  atmosphérique 
plus  grande  ou ‘plus  petite  quelle  ne  serait  dans  . 
l’état  de  repos  de  l’air:  à Paris,  la  valeur  la  plus 
commune  de  h est 

Si  l’on  remplaçait  le  mercure  par  un  autre  li- 
quide dans  le  baromètre,  Ja  hauteur  h changerait 
en  raison  inverse- de  la  densité  de  ce  liquide,  com- 
parée h celle  du  môreure , en  supposant  toujours, 
qu’il  y ait  un  v.ide  sensiblement  parfait , au-dessus 
du  niveau  D,  dans  la  branche  fermée ‘ du  baromè- 
trc.  Pour 'l’eau , cette  élévation  li  est  d’environ. 
iom,4;  et  c’est  aussi  la  plus  grande  hauteur  à la- 
quelle l’eau  puisse  s’élever  dans'unc  pompe,  au- 
dessus  de  son  niveau  extérieur.  Qiland  jl  existe  une  < 
couche  d’air  entre  la  surface  du  liquide  et  le  pis- 
ton, cet  air  se  dilaté;  il  exerce  sur  le  liquide  in- 
térieur une  pression  moindre  que  celle  de  1 atmos- 
phère, niais  qui  diminue  l’élévation  de  1 eau,  et  l.a 
réduit  à une  grandeur  que  nous  déterminerons  dans 
un  autre  chapitre! 

5ç)C).  Nous  allons  maintenant  nous  occuper  du 
calcul  des  pressions  exercées  par  les  liquides  pesaus 
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surins  parois  Inclinées  ?ou  courbes  des  vases  qfuiles 
contiennent,  et  sur  les  surfaces  des  corps  solides  qui 
y sont  plongés.  • '•  ;./*  .•  i 

■ La  pression  exercée  par  un  liquide  homogène*sur 
aine  paroi  plane  inclinée,  est  égale  aü  poids  d’un, 
pyisme  de  ce  liquide  qui  aurait  pour  baSe  cette  pa- 
roi, et  pour  hauteur  Ta  distance  de  son  centre  de 
gravit*  au  niveau  du  liquidé.  En  effet , soient  a un 
élément  de  cette’  paroi  ; et  z sa  distancé  au  niveau 
du  liquide  ; la  pression  sur  cet  élément  sera  po  ou 
pgza,  eh  mettant  pour  p sa  valeur  précédente  (n*  5g5)  ; 
èt,  comme  les  ' pressions  sur  tous  les  élémens  sont 
perpendiculaires^ la  paroi  plane,  îa  résultante' de* 
ces  forces  parallèle^,  aura  pour  valeur  le  produit  de 
fg  et  dé  l’intégrale  de  zço;  étendue  à k paroi  en- 
.tjère.  Or,  ceffe  intégrale  est  égale  à bz],  en  appe- 
lant b l’aire,  tle  la  paVoi , et  zt  la  distancé  de  son 
centre  de  gravité  au  niveau  du  liquide  ; la  valeuf 
de  la  pression1  sur  le  plan  inclihé  sera  donc  f‘gbz/ , 
.conformément  à l’énoncé  du  théorème. 

Dans  le  cas  de,  plusieurs  liquidais  superposés  dans 
Je  vase , on  déterminera  séparément-  les  pressions 
exercées  ou  «transmises  sur  là  paroi  inclinée,  • par 
chacun  de  ce$  liquides  ; et  leur  somme  sera  la  pres- 
sion totale  que  cette  surface  plane  aura  à suppor- 
ter. La  pression  m de  l’atmosphère  augmentera 
cette  pression  totale  d’une  quantité  égal e à &<sr. 

Tous  les  points  de  la  base  horizontale  du  vase 
éprouvant  des  pressions  égales , la  résultante  de  ces 
forces  parallèles  passe  par  le  centre  de  gravité  de 
■cette  base;  mais,  dans  le  cas  d’uné  paroi  inclinée, 
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les  élémcns  inférieurs  éprouveront  îles  pressions  plus 
grandes  que  celles  des  élémcns  supérieurs  ; et  le  point 
où  là  résultante  totale  vient  percer  la  paroi , qu’on 
peut  appeler  le  centre  de  pression , sera  toujours  plus 
bas  que  le  centre  de  gravité  de  cette  même  surface. 
Quand  une  paroi  plane,  plongée  dans  un  liquide  ho- 
mogène, tourne  autour  de  son  centre  de  gravité  , la 
pression  quelle  éprouve  ne  change  pas  de  grandeur, 
mais  le  point  d’application  de  cette  force  normale  et 
constante  change  de  position  sur  cettft  surface. 

6bo.  Pour  donner  un  exemple  de  la  détermina- 
tion du  centre  de  pression  , supposons  que  la  paroi 
plane  soit  un  trapèze  ABCD  (fig.  45),  dont  les  deux 
bases  AB  et  CL)  sont  horizontales.  Si  nous  partageons 
cette  surface  en  élémens  parallèles  à ces  bases  et  d’une 
hauteur  infiniment  petite,  chacun  de  ces  élémens 
éprouvera  la  même  pression  dans  toute  sa  longueur, 
et  son  centre  de  pression  sera  situé  à son  milieu;  or, 
si  l’on  prolonge  les  côtés  AC  et  BD  du  trapèze»  jus- 
qu’en leur  point  de  rencontre  K,  et  qu’on  mène  la 
droite  KH,  qui  va  de  ce  point  au  milieu  H de  AB, 
cette  droite  passera  aussi  par  le  milieu  G de  CD,  et 
par  les  milieux  de  tous  les  élémens  du  trapèze;  elle 
renfermera  donc  le  centre  de  pression  demandé  ; et 
il  ne  s’agira  que  de  déterminer  la  distance  de  ce 
point  à AB. 

Soient  x cette  distance , x celle  d’un  élément 
quelconque  à la  même  base  AB , u la  longueur  MN 
de  cet  élément,  z sa  distance  au  niveau  du  fluide,  h 
la  hauteur  du  .trapèze.  L’aire  de  cet  élément  et  la 
pression  qu’il  éprouve  seront  udx  et  ygzudx  ; la  près- 
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sion  totale  aura  pour  valeur  J*  fgzudx  et#  d’après 

la  théorie  des  momens  des  forces  parallèles , ou  .aura 

x'f  fgzudx  =r  fh x fgzudx.  ■ • 

, ' * ' * ' 

Soit  aussi  c la  distance  de.  AB  au  niveau’  du  li- 
quide ; appelons  çl  l’angle  compris  entre  le  plan  ver- 
tical, qui  va  de  cette  droite  au  niveau  du  liquide, 
et  le  prolongement  du  plan  du  trapèze;  on  aura 

z = c -f-  x cos  a;  . 

• * ^ * • 

et  si  l’on  substitue  cette  valeur  de  z dans  l’équation 

précédente,  et  qu’on  supprime  le  facteur  gp  constant 
et  cotn  mun  à ses  deux  membres,  il  en  résultera 


x'  J'  udx  -f-  cos 

— c f xut}x  -f-  cos  a . f x‘ 
J O J O 


ocudxj 
'udx. 


Je  désignerai  par  <z  et  b les  longueurs  des  deux  bases 
AB  et  CD,  et  par  À*  la  perpendiculaire  abaisséè  du 
point  K sur  CD  ou  b.  La  perpendiculaire  abàissée  du 
même  point  sur  AB  ou  a sera  k-\-  h,  et  sur'MN  ôu 
u , elle  sera  k h ^-x;  et  ces  droites  a , b , u , étant 
parallèles , on  aura 

9 

» 

u \ b ::  k -f*’  h — x : k, 

a : b ::  k -1-  h : k.  . „ ■■  k 

• * - ■ ' » • 

* » ♦ * 

Je  tire  la  valeur  de  k,  de  la  .seconde  proportioti , 
puis  je  la  substitue  dans  la  première;  ce  qui  donne 
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' * < * 

'bh  ..  ah  — ( a — b)x 


b »• 


« 


En  mettant  cette  Valeur  de  u dans  1 équation  précé- 
dente, et  effectuant  les  intégrations,  qn  en  déduit 

. • , ->.hc  (a  + ai)  -+-  h*  ( a -f-  3b)  cos  « 

6c  (a  -J-  b)  -f-  2/1  (a  -J-  2b)  cos  a 

Par  conséquent,  si  l’on  mène  à celte  distance  x' , 
une  parallèle  EF  à la  droite  AB,  le  point  P,  où  elle 
coupera  la  ligne  GH,  qui  Va  du  milieu  de  AB.à  celui 
de  CD , sera  le  centre  de  pression  du  trapèze. 

La  figure.  45  suppose  que  la  base  supérieure  AB 
soit  la  plus  grande;  si  le  contraire. avait  lieu,  il  est 
aisé  de  voir  qu’il  suffirait  de  remplacer  l’angle  « par 
son  supplément,  ou  changer  le  signe  de  cos  et, 

dans  cette  formule. 

* • 

Dans  le  cas  de  «.=^0°,  la  paroi  est  horizontale,  *et 
la  formule  se  réduit  à 4 


x' 

**■  . 


h (a  - f-  ?.b) 
à (a  -f-  ÎJV* 


' . , 

ce  qui  coïncide,  effectivement,  avec  la  distance  du 

centre  de  gravité  du  trapèze  à sa  base  a. 

Quel  que  soit  l’angle  a,  si  cette  base  esta  jleur 
d’càu,  on  a c = o,  et  la  valeur  générale  de  x'  de- 
vient -,  > 


x = 


A (a  4-  3 b)  ^ 

2 (a  -p  iù  ) * 


de  sorte  quelle  est , dans  ce  cas , indépendante  de 
l’inclinaison  de  la  paroi.  Lfe  trapèze  se  changera  en  un 
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parallélogramme,  quand  on  suppose  £ = a ; et  l’on  a 
alors 

x = %h. 

' • • • . i 

Il  SC  change  en  un  triangle  dans  les  deux  cas  de  b xsq  ' 
et  a = o<;  pour  lesquels  on  aura 

x!  = ï h,  xf  = 

Dans  le  premier  cas,  c’est  la  base  du  triangle  qui  est 
rt  jleur  d’eau , et  x'  est  la  distance  du  Centre  dé 
pression  à cette  base;  dans  lé  second  pas,  x"  est  la 
distance  au  sommet  qui  se  trouve  à la  surface  du  li- 
quide. r . 

601.  Su»  une  portion  de  sur  face,  courbe , les 'pres- 
sions se  détermineront  en  décomposant  d’abord  la 
pression  normale  à chaque  élément,  en  trois  forces 
parallèles  aux  axes  des  coordonnées , et  calculant 
ensuite  par  des  intégrales  doubles*,  les  Composantes 
totales  suivant  ces  trois  directions,  lesquelles  compo- 
santes se  réduiront  au  moins  à deux  forces,  qui 
pourront,  le  plus  souvent,  n’être  pas  réductibles  à 
une  seule  (n°  264).  Mais  quand  il  s’agira  des  pressions 
exercées  sur  la  surface  entière  d’un  corps  plongé  dans 
un  fluide , la  réduction  à une  seule  force  aura  tou- 
jours lieu,  et  cette-  résultante- unufue  sera  verticale, 
ainsi  qu’on  va  le  voir. 

Soit  AMB  (fig.  46)  le  corps  dont  il  est  question; 
désignons  par  X,  y,  z,  les  coordonnées  rectangulaires 
du  point  quelconque  M de  sa  surface,  et  prenons  le 
niveau  di^  fluide  pour  le  plan  des  x et  y,  et  l’axe 
des  3 vertical  et  dirigé  daiis  le  sens  de. la  pesanteur. 
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Appelons  ce  l’élément  différentiel  de  la  surface,  et  p 
la  pression  rapportée  à l’unité  de  surface , qui  répon- 
dent au  point  M , de  sorte  que  pro  soit  la  pression 
exercée  sur  cet  élément,  et  dirigée  suivant  la  normale 
intérieure  MN.  La  valeur  de  p sera  la  même  pour 
tous  les  points  qui  sont  à la  même  distance  z du  ni- 
veau du  liquide,  soit  que  ce  fluide  stagnant  soit  ho- 
mogène , ou  qu’il  soit  seulement  composé  de  couches 
horizontales  dont  la  densité  ne  varie  que  d’une  cou- 
che à une  autre.  Soient  encore  et,  6,  y,  les  angles  que 
fait  la  normale  MN  avec  des  parallèles  aux  axes  des.r, 
J,  z,  menées  par  le  point  M dans  l’intérieur  du  corps. 
Enfin , projetons  ce  sur  les  trois  plans  des  coordon- 
nées, et  désignons  les  projections  de  cet  élément, 
parrt  sur  le  plan  des^-  et  z,  par  b sur  celui  des  z et 
x , et  par  c sur  celui  des  x et^y.  Eu  observant  que 
a,  £ , y , sont  aussi  les  inclinaisons  du  pla’n  tangent 
en  M sur  ces  trois  plans,  nous  aurons  (n8  10) 

a — ce  cos  a , b = a cos  C , c — ce  cos  y ; 

et  si  l’oâ  multiplie  ces  équations  par  p,  il  en  résul- 
tera » ’ 

pa  = pa  cos  a , pb—pce  cos  £,  pc  = pa  cosy  ; 

ce  qui  montre  que  les  produits  pa,  pb , pc,  sont  les 
composantes  parallèles  aux  axes  des  x,  j,  z,  de  la 
pression  normale  pce  ; en  sorte  que  la  composante 
perpendiculaire  à chaque  plan  des  coordonnées,  et, 
généralement  à un  jilan  quelconque , se  déduit  de  pa , 
en  y remplaçant  l’élétdent  m par  sa  projection  sur  ce 
plan. 
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Cela  posé,  le  corps  AMB  étant  terminé  de  toutes 
parts,  d'y  a,  an  moins,  un  second  élément  de  sa  sur- 
face qui  a la  même  projection  sur  chaque  plan  donné, 
que  l’élément  u>.  Ainsi,  en  abaissant  du  point  M, 
une  perpendiculaire  MP  sur  le  plan  des  y et  z,  cette 
perpendiculaire,  ou  son  prolongement,  rencontrera  la 
surface  du  corps  en  un  point  M',  et  la  projection  de 
l’élément  a7  qui  répond  à ce  point,  sera  égale  à «sur  ce 
plan,  comme  celle  de  co.  Les  deux  élémens  étant. situés 
à la  même  distance  du  niveau  du  liquide,  éprouve- 
ront les  pressions  normales  pu  et  pco  , qui  seront 
entre  elles  comme  les  aires  co  et  uf , dont  le  rapport 
peut  avoir  une  grandeur  quelconque.  Mais  leurs 
composantes  parallèles  à l’axe  des  x , auront  une 
valeur  commune  pa,  et  les  forces  pco  et  peu'  agissaut 
suivant  les  normales  intérieures  MN  et  M'N',  ces 
composantes  égales  agiront  évidemment  en  sens  con- 
traire l’une  de  l’autre,  savoir,  de  M vers  M'  au  point 
M,  et  de  M'  vers  M au  point  M'.  Par  conséquent  la 
composante  parallèle  à l’axe  des  x,  de  la  pression 
exercée  sur  co,  sera  détruite  par  la  composante  sui- 
vant la  même  direction,  de  la  pression  exercée  sur 
un  autre  élément  co' . On  verra  de  même  que  la  com- 
posante de  pu,  parallèle  à l’axe  des  y,  sera  aussi 
détruite  par  la  composante  suivant  celte  diréction,  de 
la  pression  relative  à un  troisième  élément,  lequel 
répondra  au  point  où  la  perpendiculaire  abaissée  du 
point  M sur  le  plan  des  x et  z,  rencontrera  une  se- 
conde fois  la  surface  du  corps.  Or,  on  conclut  de  là 
que  ces  composantes  horizontales  des  pressions  exer- 
cées sur  les  élémens  de  la  surface  du  corps  plongé,  se 
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détruisent  dans  chacune  des  sectious  horizontales  et 
infiniment  minces,  et,  conséquemment,  sur  sa  sur- 
face entière.  Il  s’ensuit  donc  aussi  que  toutes  ces 
pressions  se  réduisent  à une  seule  force,  qui  est  la 
résultante  de  leurs  composantes  verticales,  et  qui 
provient  de  la  prépondérance  de  la  valeur  de  p dans 
la  partie  inférieure  du  corps. 

Si  p résultait  d’une  pression  exercée  à la  surface  du 
liquide,  sa  valeur  serait  constante  dans  toute  l’étendue 
de  la  surface  AMB  ; et  les  composantes  des  pressions 
se  détruiraient  deux  à deux  , dans  le  sens  vertical  aussi 
bien  que  suivant  lesdirections  horizontales.  Quelle  que 
soit  la  forme  d’un  corps  solide  ou  fluide,  une  pres- 
sion constante  et  normale , exercée  en  tous  les  points 
de  sa  surface yine  peut  donc  produire  ni  un  mouve- 
ment de  translation,  ni  un  mouvement  de  rotation, 
comme  nous  l’avons  dit  précédemment  (n°  584)» 

602.  Pour  déterminer  la  résultante  des  pressions 
verticales  exercées  sur  AMB,  j’abaisse  du  point  quel- 
conque M une  perpendiculaire  sur  le  plan  horizon- 
tal des  x et  y,  qui  i*encontre  en  M/  cette  surface  AMB. 
Les  élémens  où  et  a>i , qui  répondent  aux  points  M et 
M,,  auront  une  même  projection  c sur  ce  plan;  mais 
les  pressions  rapportées  à l’unité  de  surface  y seront 
différentes;  et  si  on  les  désigne  par  p et  plt  le  filet 
du  corps  que  terminent  ces  deux  élémens,  et  dont  la 
longueur  est  MN , sera  poussé  verticalement  de  bas 
en  haut  par  une  force  pc — p/s.  Je  suppose,  pour 
plus  de  simplicité,  que  le  liquide  dans  lequel  le 
corps  est  plongé  soit  homogène;  je  représente  par  p 
sa  densité,  et  par  L la  longueur  de  MM,,  on  aura 
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p — -pysxpgl,  et  la  pression  verticale  pglc  sera  le  poids 
du  volume  le  du  liquide,  c’est-à-dire,  le  poids  du 
volume  du  liquide  dont  ce  filet  du  corps  occupe  la 
place.  En  décomposant  le  corps  en  filets  verticaux  et 
infiniment  minces , chacun  de  ces  filets  sera  poussé  de 
bas  en  haut  par  une  semblable  force  ; d’où  l’on  conclut 
que  la  résultante  de  toutes  les.  pressions  verticales  ne 
différera  du  poids  des  filets  fluides  remplacés  pat  ceux 
du  corps  plongé , que  par  le  sens  de  son  action  ; en 
sorte  qu’elle  sera  égale  au  poids  total  du  volume  du 
fluide  que  déplace  ce  corps  solide,  et  appliquée  en  sens 
contraire  de  la  pesanteur,  au  centre  de  gravité  de  ce 
volume  ; lequel  centre  de  gravité  se  coufondra  avec 
celui  du  corps  même,  lorsque  celui-ci  sera  homo- 
gène. • 

Si  le  corps  n 'était  pas  entièrement  plongé  dans  le 
liquide,  on  pourrait,  dans  le  calcul  de  la  pression 
qu’il  éprouve,  faire  abstraction  de  sa  partie  située 
au-dessus  du  niveau  du  liquide  ; le  point  M,  appar- 
tiendrait alors  à la  section  du  corps  faite  par  le  pro- 
longement du  plan  de  ce  niveau  ; et , en  prenant 
p,  — o,  ce  cas  rentrerait  dans  le  précédent.  La  ré- 
sultante des  pressions  verticales,  qui  sera  toujours 
celle  de  toutes  les  pressions,  aura  alors  pour  valeur 
le  poids  du  volume  du  liquide  déplacé  par  la  partie 
plongée  du  corps  flottant,  et  pour  point  d’applica- 
tion le  centre  de  gravité  de  ce  même  volume. 

6o3.  Ces  résultats  ont  encore  lieu,  lorsque  le  li- 
quide est  composé  de  couches  horizontales.  On  y par- 
vient aussi  par  une  considération  indirecte,  qu’il  est 
bon  d’indiquer.  . , ■ ■ - - . ■ . 

' r-/'  / 
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L’équilibre  ayant  lieu  dans  ce  liquide,  il  ne  sera 
pas  troublé  si  l’ou  solidifie  une  partie  quelconque  du 
liquide,  de  sorte  que  cette  partie  devienne  un  corps 
plongé  ou  flottant.  Or,  pour  que  les  pressions  nor- 
mées exercées  sur  la  surface  de  ce  corps  par  le  li- 
quide environnant,  fassent  équilibre  au  poids  de  cette 
partie  solide,  il  faudra  quelles  se  réduisent  à une 
seule  force  égale  et  directement  contraire  à son  poids. 
D’ailleurs,  si  l’on  remplace  la  partie  solidifiée  du  li- 
quide par  un  autre  corps  qui  ait  exactement  la 
même  surface,  il  ,est  évident  que  rien  ne  sera  changé 
aux  pressions  du  fluide  environnant  ; par  con- 
séquent , les  pressions  exercées  sur  la  surface  d’un 
corps  plongé  en  tout  ou  en  partie -dans  un  liquide 
stagnant,  homogène  ou  hétérogène,  se  réduisent 
toujours  à une  force  unique,  égale  au  poids  total  des 
couches  horizontales  du  liquide,  dont  ce  corps  oc- 
cupe la  place,  et  appliquée,  en  sens  contraire  de  la 
pesanteur,  au  centre  de  gravité  de  ces  mêmes  couches. 

On  conclut  de  là  que,  pour  l’équilibre  d’uu  corps 
entièrement  plongé  dans  uu  liquide,  il  faut  que  sa 
densité  moyenne  soit  égale  à celle  du  liquide  dont  il 
occupe  la  place,  et  que  son  centre  de  gravité,  et  ce- 
lui de  cette  portion  de  liquide , soient  situés  sur  une 
même  verticale.  La  seconde  condition  est  toujours 
remplie,  quand  le  corps  est  homogène,  ainsi  que  le 
liquide.  Quant  aux  corps  qui  ne  sont  immergés  qu’en 
partie,  et  qui  flottent  à la  surface  du  liquide,  nous 
examinerons  les  conditions  de  leur  équilibre  dans  le 
chapitre  suivant. 

6o4»‘  Ordinairement,  on  énouce  le  principe  de 
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l’Hydrostatique  qu’on  vient  de  démontrer,  en  disant 
qu’un  corps  plongé  dans  un  liquide,  y perd  une  par- 
tie de  son  poids , égale  au  poids  du  fluide  qu’il  dé- 
place (n°  191  ).  • • ' 

Il  en  résulte  que  pour  avoir  lç  véritable  poids 
corps,  il  doit  être  pesé  dans  le  vide.  Deux  corps  pe- 
sés dans  l’air,  daus  l’eau,  ou  dans  tout  autre  fluide, 
et  qui  se  font  équilibre  au  moyen  d’une  balance 
exacte,  ont  des  poids  réellement  différens,  à moins 
que  leurs  volumes  ne  soient  équivalens.  Le  poids  le 
plus  grand  est  celui  du  corps  qui  a le  plus  grand  vo- 
lume, puisque  ayant  éprouvé  une  plus  grande  perte 
dans  le  fluide,  il  y fait  encore  équilibre  à l’autre. 

Si  un  même  corps«est  pesé  successivement  dans  le 
vide  et  dans  l’eau,  et  que  P soit  son  poids  dans  le 
vide  , et  P'  son  poids  dans  l’eau,  P et  P — P'  seront 
les  poids  absolus  de  ce  corps  et  de  l’eau  sous  un 
même  volume;  ils  sont  donc  entre  eux  comme  les 
deusités  de  ces  deux  substances  (n°  60).  Par  consé- 
quent, si  l’on  prend  pour  unité  la  densité  de  l’eau , et  * 
qu’on  appelle  D celle  du  corps , on  aura 

• I* 


* \ * t y 

C’est  d’après  cette  formule  qu’on  détermine  les  den*r 
sites  des  corps  qui  peuvent  être  pesés  dans  l’çau, 
sans  s’y  dissoudre , au  moyen  de  la  balance  hydros- 
tatique. • , , 

6o5.  La  démonstration  du  n°  60 1 s’applique  éga- 
lement aux  parois  latérales  d’un  vase  qui  contient  un 
liquide  ; et  l’on  en  conclura  que  les  composantes  ho- 


* 
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rizontales  des  pressions  exercées  de  dedans  en  dehors, 
sur  toute  la  surface  intérieure  du  vase , se  détruisent 
deux  à deux  ; en  sorte  que  si  le  fond  du  vase  est  posé 
sur  un  plan  fixe  et  horizontal,  l’action  des  fluides 
qu’il  contient  ne  pourra  pas  le  mettre  en  mouve- 
ment; ce  qui  résulte  aussi  du  principe  de  la  conser- 
vation du  mouvement  du  centre  de  gravité  (n°  553). 
Mais  si  l’on  fait  une  ouverture  à l’une  des  parois  la- 
térales, au-dessous  du  niveau  du  liquide,  celui-ci  s’é- 
coulera par  cet  orifice  ; et  la  pression  n’ayant  plus 
lieu  sur  la  partie  de  la  paroi  qu’on  a ènlévée , celle 
qui  est  exercée  à la  partie  opposée  du  vase  ne  sera 
plus  détruite  ; par  conséquent , ce  vase  sera  mis  en 
mouvement  en  sens  contraire  de  l’écoulement  du 
fluide.  Ce  principe  est  celui  des  différentes  sortes  de 
machines  à réaction  , et  sur  lequel  est  fondé  le  moyen 
proposé  par  D.  Bernouilli,  pour  mouvoir  les  bateaux 
sans  le  secours  des  rames  ni  du  vent. 

On  verra  aussi,  par  le  même  raisonnement  que 
dans  le  n°  602 , que  la  pression  totale  exercée  sur  le 
fond  du  vase  et  sur  ses  parois  latérales , est  toujours 
égale  au  poids  du  fluide  qu’il  contient,  et  appliquée, 
dans  le  sens  de  la  pesanteur,  au  centre  de  gravité  de 
ce  fluide.  Chaque  filet  vertical  du  fluide,  qui  va,  sans 
interruption , de  son  niveau  à un  point  quelconque 
du  vase,  exerce  sur  ce  point  une  pression  normale  , 
dont  la  composante  est  égale  au  poids  de  ce  même  fi- 
let. Celui  qui  rencontre  en  deux  points  la  surface  in- 
térieure du  vase,  comprenant  le  fond  et  les  parois 
latérales , exerce  en  ces  deux  points  des  pressions 
dont  les  composantes  verticales  sont  dirigées  en  sens 
a-  - • 37 
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contraire  l’utie  de  l’autre.  La  composante  qui  re'pond  • 
au  poiut  inférieur,  est  dirigée  dans  le  seus  de  la  pe- 
santeur, et  l’emporte  sur  l’autre  d’une  quantité  égale 
au  poids  de  ce  filet;  et,  de  cette  manière,  la  résul- 
tante des  pressions  verticales  de  tous  ces  filets  fluides, 
n’est  autre  chose  que  le  poids  même  du  fluide  en 
question. 

Il  faut  distinguer  cette  pression  de  celle  qui  a lieu 
seulement  sur  le  fond  du  vase  (n*5g5),  et  qui  n’est 
égale  au  poids  du  fluide  que  quand  le  vase  est  un  cy- 
lindre ou  un  prisme  droit.  Elle  est  moindre  que  ce 
poids , lorsque  le  vase  s’élargit  en  allant  du  fond  à sa 
partie  supérieure,  parce  que  les  filets  verticaux  du 
fluide,  qui  partent  de  son  niveau,  et  sont  interceptés 
par  les  parois  latérales,  ne  pressent  pas  sur  le  fond 
du  vase  ; elle  est , au  contraire , plus  grande  que  le 
poids  du  liquide , quand  le  vase  va  en  se  rétrécis- 
sant, parce  que  les  filets  verticaux  qui  partent  du 
fond  du  vase,  et  sont  interceptés  par  les  parois  la- 
térales , exercent  néanmoins  la  même  pression  ver  * 
ticale  sur  le  fond  du  vase,  que  s’ils  s’étendaient 
jusqu’au  niveau  du  liquide  ; ce  qui  manque  au  poids 
de  chacun  de  ces  filets  incomplets,  étant  remplacé  par 
la  résistance  de  la  paroi  à laquelle  ils  vienneut  aboutir, 


•» 
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chH>itre  IV. 

DE  LEQUILIBRE  ET  DU  MOUVEMENT  DES  CORPS 
. FLOTTANS. 


606.  Pour  qu’un  corps  pesant  puisse  se  tenir  en 
équilibre  à la  surface  d’un  liquide  stagnant,  il  est  né- 
cessaire que  son  poids  soit  moindre  que  celui  d’uh 
volume  de  ce  fluide  égal  au  sien;  toutefois,  il  y a des 
cas  où  il  se  forme  autour  d’un  corps  flottant  un  es- 
pace vide  de  peu  d’étendue,  qui  doit  être  ajouté  à 
son  volume,  et  qui  diminue,  conséquemment,  sa 
densité  moyenne;  de  sorte  que  des  corps  d’un  petit 
volume  peuvent  surnager,  quoique  leur  densité  pro- 
pre surpasse  celle  du  liquide.  Nous  ferons  abstraction 
de  cette  circonstance,  qui  se  rapporte  à la  théorie 
des  phénomènes  capillaires,  dont  il  ne  sera  pas  ques- 
tion dans  ce  Traité  (n°  588). 

La  densité  du  corps  solide,  s’il  est  homogène,  ou 
sa  densité  moyenne , ‘ s’il  ne  l’est  pas,  étant  moindre 
que  celle  du  liquide,  le  corps  s’enfonce  dans  le 
fluide,  jusqu’à  ce  que  le  poids  du  liquide  qu’il  Re- 
place soit  devenu  égal  à son  poids  entier;  et  quand 
cette  égalité  a lieu,  le  corps  reste  en  équilibre , si  son 
centré  de  gravité  et  celui  du  fluide  déplacé  sont  si- 
tués sur  une  même  verticale;  car  la  pression  du  li- 
quide qui  doit  faire  équilibre  au  poids  du  corps,  est 
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égale  au  poids  du  liquide  déplacé,  et  appliquée  à son 
centre  de  gravité,  en  sens  contraire  de  la  pesan- 
teur (n#  602). 

Si  le  corps  flottant  est  horqpgène,  aussi  bien  que 
le  liquide,  le  centre  de  gravité  du  liquide  déplacé 
coïncide  avec  celui  de  la  portion  immergée  du  corps. 
Dans  l’état  d’équilibre,  le  volume  de  cette  partie  du 
corps  est  à celui  du  corps  entier , comme  la  densité 
du  corps  est  à celle  du  liquide  ; et  la  détermination 
des  positions  d’équilibre  d’un  corps  flottant  se  réduit 
à un  problème  de  Géométrie,  dont  voici  l’énoncé. 
Couper  un  corps  par  un  plan , de  manière  que  le  vo- 
lume d’un  segment  soit  à celui  du  corps,  dans  un 
rapport  donné , et  que  les  centres  de  gravité  du  seg- 
ment et  du  corps  se  trouvent  sur  une  même  perpen- 
diculaire au  plan  coupant.  Quand  on  a déterminé  une 
section  du  corps  qui  satisfait  à ces  deux  conditions, 
on  la  place  au  niveau  du  liquide,  de  manière  que  le 
segment  dont  on* a considéré  le  volume,  soit  situé 
au-dessous,  et  l’on  a une  des  positions  d’équilibre  du 
corps  flottant. 

Dans  chaque  cas  particulier,  on  exprimera  ces 
deux  conditions  par  des  équations,  dont  la  solution 
complète  fera  connaître  toutes'tes  positions  d’équi- 
libre de  ce  corps.  Quelquefois  leur  nombre  sera  in- 
fini , comme  dans  le  cas  des  solides  de  révolution 
dont  l’axe  est  horizontal  ; d’autres  fois,  ce  nombre  sera 
fini  et  déterminé;  mais  il  serait  difficile  de  démon- 
trer, à priori,  qu’il  y a toujours  une  position  d’équi- 
libre , quelle  que  soit  la  forme  du  corps. 

607.  Je  choisirai  , pour  exemple  du  problème 
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qu’on  vient  d’énoncer,  le  cas  d’un  prisme  droit  et 
triangulaire,  dont  les  arêtes  sont  horizontales.  Le 
plan  coupant  leur  sera  évidemment  parallèle;  de 
plus,  sa  direction  sera  indépendante  de  la  distance 
comprise  entre  les  deux  bases.  On  pourra  donc  faire 
abstraction  de  la  longueur  du  prisme,  et  déterminer 
seulement  l’intersection  du  plan  coupant  et  de  l’une 
des  deux  bases;  de  sorte  que  le  problème  se  rappor- 
tera à la  Géométrie  plane  ; ce  qui  aurait  lieu  égale- 
ment dans  le  cas  d’un  prisme  ou  d’un  cylindre  hori- 
zontal à base  quelconque. 

Soit  ABC  (fig.  47)  l’une  des  bases  du  prisme  donné. 
Il  peut  arriver  que  deux  sommets  de  ce  triangle  soient 
plongés  dans  le  liquide , ou  qu’il  n’y  en  ait  qu’un  seul 
au-dessus  du  niveau.  J’examinerai  d’abord  le  cas  d’un 
seul  sommet  immergé  ; on  verra  ensuite  comment 
l’autre  cas  se  ramène  à celui-là.  Soieht  donc  C ce  som- 
met immergé,  et  MN  l’intersection  du  plan  coupant  et 
de  la  base  ABC,  qu’il  s’agit  de  déterminer,  et  qui  re- 
présentera le  niveau  du  liquide.  J’appellerai  a , b , c, 
les  côtés  donnés  de  ce  triangle  ABC,  qui  sont  respec- 
tivement opposés  aux  angles  A , B , C ; et  je  dési- 
gnerai par  x et  y les  côtés  inconnus  CM  et  CN  du 
triangle  MNC  ; de  sorte  qu’on  ait 

BC  = a , AC  — b t AB  = c , CM  = x , CN  -J- 

L’aire  d’un  triangle  quelconque  est  égale,  au  prç- 
duit  de  deux  de  ses  côtés  et  du  sjnus  de  l’angle  com- 
pris ; on  aura  donc 

ABC^=jaôsinC,  MNC=-Î.ry  sinC, 
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Le  prisme  entier  et  le  prisme  plongé  dans  le  liquide 
sont  entre  eux  comme  leurs  bases  ABC  et  MNC  ; on 
doit  donc  avoir 

MNC  : ABC  r : i; 

r étant  une  quantité  plus  petite  que  l’unité , qui  re- 
présente le  rapport  de  la  densité  du  corps  flottant  à 
celle  du  liquide.  En  mettant  pour  ABC  et  MNC  leurs 
valeurs  précédentes,  cette  proportion  donne 

xj  — rab:  (i) 

Maintenant,  soit  D le  milieu  de  la  base  AB;  me- 
nons la  droite  CD,  et  prenons  sur  cette  ligne  DG=jDC; 
le  point  G sera  le  centre  de  gravité  du  triangle  ABC. 
De  même,  E étant  le  milieu  de  MN,  si  l’on  prend 
sur  CE  une  partie  EF  = jCE;  le  point  F sera  le 
centre  de  gravité  de  MNC.  La  droite  GF  devra  donc 
être  perpendiculaire  à MN  ; mais,  à cause  que  le^  li- 
gnes CD  et  CE  sont  coupées  en  parties  proportion- 
nelles aux  points  G et  F‘,  les  droites  DE  et  GF*sont 
parallèles;  par  conséquent,  la  droite  DE,  qui  joint 
les  milieux  des  deux  bases  AB  et  MN,  est  aussi  perpen- 
diculaire à MN  ; et  il  en  résulte  que  les  deux  obli- 
ques DM  et  DN  sont  égales. 

Réciproquement , si  l’on  a DM  = DN , la  droite 
DE  sera  perpendiculaire  à MNt , ainsi  que  sa  parallèle 
GF;  donc,  pour  que  la  droite  qui  joint  les  deux 
centres  de  gravité  G et  F soit  perpendiculaire  à l'in- 
tersection MN,  il  est  nécessaire  et  il  suffit  que  les  va- 
leurs de  DM  et  DN  soient  égales. 

Cela  étant,  faisons  CD  — h,  et  désignons  par  a 
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et  £ les  deux  parties  DCA  et  DCB  de  l’angle  ÀCB.  En 
considérant  les  deux  triangles  DCM  et  DCN , nous 
aurons  * 

■ . — a 

DM  = Æ1  -f-  x'  — 2 hoc  cos  et , 

DN  = h*  -f-  y'  — 2 hy  cos  £ ; 

et  en  égalant  ces  deux  valeurs,  il  en  résultera 

x*  — 2 hx  cos  a = y*  — 2 hy  cos  £.  (2) 

Les  équations  (1)  et  (a)  sont  celles  qui  devront 
servir  à déterminer  x et  y.  Par  l’élimination  de  y , 
on  en  déduit 

_r4  — 2 hxs  cos  a -f-  2 hrabx  cos  £ — r*a* b*  = 0.  (3) 

On  tirera  donc  la  valeur  de  x de  cette  équation  du 

quatrième  degré  ; et  l’on  aura  y ==  ~ pour  la  va- 
• » ' » 
leur  correspondante  de  y. 

L’équation  (5)  étant  d’un  degré  pair,  et  ayant  son 
dernier  terme  négatif,  il  s’ensuit  quelle  a une  racine 
positive  et  une  négative.  Les  deux  autres  racines  peu- 
vent être  réelles  ou  imaginaires.  Si  elles  sont  réelles, 
la  règle  de  Descartes  fait  voir  que  l’équation  (3)  aura 
trois  racines  positives,  et  une  racine  négative  ; car  en 
considérant  les  signes  de  ses  terpfs,  et  soit  qu’on 
donne  le  signe  -j-  ou  le  signe  — au  troisième  terme , 
qu’on  y peut  comprendre  avec  un  coefficient  nul,  on 
trouve  toujours  trois  variations  et  une  permanence. 

Les  inconnues  x et  y , qui  sont  les  côtés  du  triangle 
MNC,  ne  pouvant  être  que  des  quantités  positives. 


Digitized  by  Google 


584  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE, 

respectivement  moindres  que  les  côtés  CA  et  CB  du 
triangle  ABC,  on  rejettera  donc,  comme  étrangères  à 
la  question,  la  racine  négative  de  l’équation  (3),  les 
valeurs  de  x plus  grandes  que  a , et  celles  qui  don- 
neraient une  valeur  de  y plus  grande  que  b.  Ainsi , 
il  y aura,  au  plus,  trois  positions  d’équilibre  pour 
lesquelles  le  sommet  C est  seul  plongé  dans  le  li- 
quide. 

608.  Si  l’on  suppose  ce  sommet  hors  du  fluide , et 
les  deux  points  A et  B au-dessous  du  niveau  MN,  le 
problème  sera  le  même  que  dans  le  cas  précédent , 
avec  cette  seule  différence  que  la  quantité  r devra 
être  remplacée  par  1 — r dans  les  équations  (i)  et  (3). 
En  effet,  le  triangle  ABC,  et  ses  deux  parties  MNC  et 
MNBA , ayant  leurs  centres  de  gravité  sur  une  même 
droite , et  ceux  de  ABC  et  de  la  seconde  partie  de- 
vant être  situés  sùr  une  perpendiculaire  à MN , il  fau- 
dra toujours  que  les  triangles  ABC  et  MNC  aient 
aussi  leurs  centres  de  gravité  sur  cette  perpendicu- 
laire ; en  sorte  que  l’on  aura  d’abord , sans  aucun 
changement , l'équation  (2) , qui  exprime  cette  con- 
dition. D’ailleurs , la  proportion 

MNBA  : ABC  r : 1, 

qui  doit  avoir  lieu  maintenant,  peut  être  changée 
en  celle-ci  : «4 

MNC  : ABC  ::  1 — r : 1 ; 
ce  quf  change  aussi  l’équation  (1)  en  cette  autre: 

XJT  (*  ■=!■  r)ab. 
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En  s’en  servant  pour  éliminer  y de  l’équation  (a) , 
on  retrouvera  l’équation  (5),  dans  laquelle  le  rapport 
r sera  remplacé  par  i — r,  c’est-à-dire,  que  l’on 
aura 

r* — 2Ar3cos  a + aA( i — r) abx  cos  S—  (i — r)*aV>4=o.  (4) 

En  raisonnant  comme  précédemment , on  conclura 
de  cette  équation , qu’il  y a au  plus  trois  positions 
d’équilibre , pour  lesquelles  les  deux  sommets  A et  B 
du  solide  sont  plongés  dans  le  fluide. 

Si  l’on  considère  successivement  les  trois  sommets 
A,  B,  C,  et  si  l’on  examine,  pour  chaque  sommet, 
les  cas  où  il  est  seul  plongé  dans  le  fluide  et  seul 
hors  du  fluide,  on  déterminera  toutes  les  positions 
horizontales  d’équilibre  du  prisme  donné  ; et  il  ré- 
sulte de  ce  qui  précède , que  ce  nombre  ne  pourra 
jamais  être  plus  grand  que  dix-huit. 

609.  Lorsque  le  triangle  ABC  est  isoscèle,  on  peut 
se  passer  de  l’équation  (3)  ou  (4),  et  résoudre  direc- 
tement les  équations  en  x et  y.  Je  suppose  qu’on  ait 
b — a,  les  triangles  CAD  et  CBD  seront  rectangles 
et  égaux;  on  aura 

£ = a,  hx  — a'  — 4e*»  a cos  a = h; 
et  les  équations  (1)  et  (2)  deviendront 

xy  = m',  y*  — x*—  {-W~ c>) (y  — x)  = o.  (5) 

On  y satisfait  d’abord , en  prenant 
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yaleurs  qui  sont  admissibles,  à cause  de  r < i et 
a \Jr  ■<  a.  Il  en  résulte  une  première  position  d’d- 
quilibre,  dans  laquelle  le  triangle  MNC  est  isosoèle, 
et  où  la  base  AB  du  triangle  ABC  sera  parallèle  à MN 
. ou  horizontale.  En  changeant  r en  i — r,  on  aura 
une  seconde  position , où  le  point  C sera  situé 
hors  du  liquide , et  la  base  AB  toujours  horizontale. 
Mais  il  peut  aussi  exister  d’autres  positions  d’équi- 
libre, pour  lesquelles  cette  base  sera  inclinée. 

En  effet,  si  l’on  supprime  le  facteur  y — - oc  de  la 
seconde  équation  (5),  il  vient 


y + oc 


Celle-ci  çt  la  première  équation  (5)  donnant  la 
somme  et  le  produit  des  deux  inconnues  oc  et  y , il 
s’ensuit  que  ces  quantités  seront  les  deux  racines 
d’une  même  équation  du  second  degré,  lesquelles 
racines  auront  pour  expression 


-p  [4 — c*  ± \/(4 a'  — <-■*)*  — i Gra4]. 


On  prendra  successivement  chacune  d’elles  pour  oc 
et  l’autre  pourjr;  et  quand  elles  seront  toutes  deux 
réelles  et  moindres  que  a,  il  en  résultera  deux  nou- 
velles positions  d’équilibre,  dans  lesquelles  la  base  , 
AB  sera  située  hors  du  liquide.  En  mettant  i — r au 
lieu  de  r,  et  supposant  toujours  les  racines  réelles 
plus  petites  que  a , on  aura  deux  autres  positions  où 
cette  base  sera  immergée. 
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Lorsque  les  deux  racines  qu’on  vient  d’écrire  sont  . 
égales , la  base  AB  est  horizontale , et  ces  nouvelles 
positions  d’équilibre  doivent  rentrer  dans  les  précé- 
dentes; et,  effectivement,  on  a alors  ^a% — c'—^a's/r, 
ce  qui  donne  j-  = x = a \/r. 

6 1 b.  Dans  le  cas  du  triangle  équilatéral,  on  fera 
c=^a dans  les  formules  précédentes.  Les  valeurs 
égales  cle  x et  y ne  seront  pas  changées  ; leurs  valeurs 
inégales  deviendront 

J(3  =fc  V9  — 1 6r), 

9 

dans  le  cas  d’un  seul  sommet  immergé , et 
|(3  dh  \/i6r  — 7), 

dans  le  cas  d’un  seul  sommet  hors  du  liquide.  11  s’a- 
gira donc  de  savoir  quelle  doit  être  la  fraction  r, 
pour  que  ces  valeurs  soient  réelles  et  moindres 
que  a.  • ; 

Or,  si  l’on  a r < ^ et  > j,  la  première  formule 
sera  réelle,  et  ses  deux  valeurs  seront  moindres  que 
a;  hors  de  ces  limites,  cette  formule  sera  imaginaire, 
ou  bien  une  de  ses  valeurs  surpassera  a;  et  de  même, 
pour  que  les  valeurs  de  la  seconde  formule  soient 
réelles  et  plus  petites  que  a,  il  est  nécessaire  et  il 
suffit  que  l'on  ait  /•<  £ et  > On  voit  donc  que 
depuis  r = yg  jusqu’à  /’=£,  la  première  formule 
sera  seule  admissible;  que  ce  sera,  au  contraire,  la 
seconde  qui  sera  seule  admissible  depuis  rr=j  jus- 


Digilized  by  Google 


* 

588  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE. 

qu’à  rsat^gi  et  qae  pour  r > £ ou  r < Jg,  les  deux: 

formules  devront  être  rejetées. 

Comme  tout  est  semblable  par  rapport  aux  trois 
sommets  du  triangle  équilatéral , le  nombre  des  po- 
sitions d’équilibre  sera  toujours  ummultiple  de  trois, 
et  ce  nombre  total  pourra  être  six  ou  dix -huit,  sui- 
vant la  valeur  de  r. 

• - 

61 1 . Outre  leurs  positions  horizontales  d’équilibre, 
les  prismes  et  les  cylindres  homogènes  ont  a\issi  des 
positions  d’équilibre,  dans  lesquelles  leurs  arêtes 
sont  verticales,  et  leurs  bases,  parallèles  au  niveau  du 
liquide,  et  qui  sont  doubles  pour  chaque  corps, 
parce  que  l’une  ou  l’autre  des  deux  bases  peut  être 
plongée  dans  le  fluide.  Un  prisme  vertical  et  sa 
partie  immergée  ont  leurs  centres  de  gravité  sur  une 
même  perpendiculaire  au  niveau  ; le  rapport  de  leurs, 
volumes  est  le  même  que  celui  de  leurs  hauteurs  ; 

, par  conséquent,  la  hauteur  du  prisme  immergé 
est  à celle  du  prisme  entier,  comme  la  densité  du 
corps  est  à celle  du  liquide , ce  quisuffit  pour  déter- 
miner l’enfoncement  du  corps  dans  son  état  d'équi- 
libre. 

Les  solides  de  révolution,  et  généralement  tous 
les  corps  symétriques  autour  d’un  axe,  ont  de  même 
deux  positions  d’équilibre  dans  lesquelles  cette  droite 
est  verticale,  et  qu!on  déterminera  sans  difficulté» 
Supposons  qu’il  s’agisse , par  exemple,  d’un  ellipsoïde 
homogène,  dont  les  trois  demi-axes  soient  a,  b , c; 
plaçons  l’axe  ac  verticalement,  et  soit  u la  distance 
du  plan  des  deux  autres  axes  à la  section  à fleuret  eau; 
«.étant  une  inconnue  positive  ou  négative,  selon  que 
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cette  section  se  trouvera  au-dessous  ou  au-dessus  du 
centre  de  l'ellipsoïde.  Soit  aussi  Z l’aire  de  la  sectioti 
horizontale  de  ce  corps,  faite  à une  distance  quel- 
conque s de  son  centre;  le  volume  du  demi-ellipsoïde 

étant  y abc , on  aura  celui  du  segment  plongé , en  re- 
tranchant de  y abc,  l’intégrale ^ “Zdz,  qui  exprime 

la  valeur  de  la  tranche  comprise  entre  la  section  à fleur 
. d'eau  et  la  section  horizontale  faite  par  le  centre  du 
corps , et  qui  aura  le  même  signe  que  u.  Dans  le  cas 
d’équilibre  , on  aura  donc 

y abc  — J'  Z dz  = y aber  ; 

r étant  toujours  le  rapport  de  la  densité  du  corps 
flottant  à celle  du  liquide.  Ce  corps  étant  un  ellip- 
soï3e,  on  aura  (n°  89)  . 


et  l’équation  d’équilibre  deviendra 

♦ t 

u3  — 3 c*u  — 2 (2 r — i)c*  = o.  ' 

Elle  aura  toujours  une  seule  racine  réelle,  com- 
prise entre  =bc,  qui  sera  positive  ou  négative,  selon 
que  l’on  aura  r>  { ou  r < a.  Dans  les  cas  extrêmes 
de  r =cs o et  r=i,  cette  racine  sera  » = c et 
u — — c. 

Un  corps  symétrique  autour  d’un  axe  vertical , 
étant  plongé  successivement  et  par  la  même  partie, 
dans  di  Se  rens  liquides,  s’y  enfoncera  de  quantités 
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dont  les  volumes  seront  en,  raison  inverse  des  densités 
de  ces  fluides.  C’est  sur  ce  principe  qu’est  fondé  lu- 
sage  du  pèse-liqueur  ou  aréomètre,  pour  comparer 
entre  elles  les  densités  de  divers  fluides.  v* 

612.  Parmi  les  différentes  positions  d’équilibre  d’un 
même  corps  solide  flottant  à la  surface  d’un  liquide, 
il  y en  a qui  sont  stables,  et  d’autres  qui  ne  le  sont 
pas  ; et  d’après  ce  qu’on  a vu  dans  le  n°  570 , si  l’on 
fait  tourner  ce  corps  autour  d’un  axe  horizontal, 
pour  fixer  les  idées,  ses  positions  successives  d’équi- 
libre seront  alternativement  stables  et  instantanées. 
Il  importe  de  distinguer  avec  soin  les  premières  des 
dernières , qui  ne  subsistent  assez  de  temps  pour  être 
observées,  qu’à  raison  .d’une  petite  adhérence  du 
corps  flottant,  au  liquide  avec  lequel  il  est  en  con- 
tact. 

Supposons  d’abord  que  le  corps  flottant  soit  par- 
faitement symétrique,  pour  la  forme  et  pour  la  den- 
sité de  ses  parties,  de  part  et  d’autre  d’une  section 
verticale  A BCD  (fig.  48)*  Soit  G son  centre  de  gra- 
vité, qui  appartiendra  à cette  section.  Dans  son  état 
d’équilibre,  soit  aussi  AC  la  droite  où  cette  section 
est  coupée  par  le  niveau  du  liquide,  prolongé  dans 
l’intérieur  du  corps,  et  H le  centre  de  gravité  du  vo- 
lume du  fluide  déplacé  par  le  corps;  ce  point  appar- 
tiendra aussi  à la  section  ABCD,  et  se  trouvera  sur 
la  perpendiculaire  BGK , abaissée  du  point  G sur  la 
droite  AC.  Quand  le  corps  sera  homogène,  H sera 
au-dessous  de  G , comme  la  figure  le  suppose  ; mais 
quand,  on  aura  lesté  le  corps  flottant,  c’est-à-dire, 
quand  on  aura  augmenté  la  densité  de  sa  partie  in- 
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férieure,  le  point  G pourra  tomber  au-dessous  du 
point  II.  * 

Cela  étant , concevons  que  l’on  écarte  un  peu  le 
corps  flottant  de  sa  position  d'équilibre , en  le  faisant 
tourner  autour  d’un  axe  perpendiculaire  à ABCD,  et 
l’abandonnant  ensuite  à lui-même  sans  vitesse  ini- 
tiale. Quel  que  soit  le  mouvement  que  le  corps  pren- 
dra, la  section  ABCD  demeurera  toujours  verticale, 
et  comprendra  constamment  le  centre  de  gravité  G* 

Dans  cette  nouvelle  position , soit  A'C'  (fig.  49) , la  » • 

droite  qui  représente  le  niveau  du  liquide,  et  qui 
coupe  AC  au  point  E , de  manière  que  le  segment  du 
corps  qui  répond  à AEA' , soit  entré  dans  le  liquide, 
et  que  celui  qui  répond  à CEC',  en  soit  sorti.  Je  sup- 
poserai égaux  les  volumes  de  ces  deux  segmens  ; il 
en  résulte  que  le  volume  du  liquide  déplacé  par  le 
corps  n’aura  pas  changé  ; le  poids  de  ce  volume  de 
fluide  sera  donc  encore  égala  celui  du  corps,  comme 
dans  l’état  d’équilibre;  or,  le  centre  de  gravité  G du 
corps  flottant  doit  se  mouvoir  comme  si  la  masse  de 
ce  corps  y était  réunie,  et  que  le  poids  de  ce  corps 
et  la  pression  du  fluide  y fussent  appliquées  (u°  458); 
et  ces  deux  forces  verticales  agissant  en  sens  con- 
traire l’une  de  l’autre,  et  étant  égales,  dans  notre 
hypothèse , on  n’aura  point  à considérer  le  mouve- 
ment du  point  G. 

Soient  H'  le  centre  de  gravité  du  volume  du  liquide 
déplacé,  après  que  le  corps  a été  écarté  de  sa  position 
d’équilibre.  Ce  point  appartiendra , comme  le  centre  de  * 

gravité  G,  à la  section  ABCD;  mais  ils  ne  seront  plus 
situés,  en  général,  sur  la  même  verticale  ; la  pression 
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du  fluide  fera  donc  tourner  le  corps  autour  d’une 
droite  passant  par  le  point  G,  et  perpendiculaire  à la 
section  ABCD  ; et  il  s’agira  de  savoir  si  ce  mouvement 
tendra  à ramener  le  corps  à sa  posilion  d’équilibre  , 
ou  à l’en  écarter  davantage,  et  à le  faire  chavirer. 

Or,  si  l’on  mène  par  le  point  H'  la  verticale  H'M, 
qui  rencontre  la  droite  BGK  perpendiculaire  à AC , 
au  point  M , il  est  évident  que  la  pression  du  fluide 
qui  s’exerce  de  bas  en  haut  suivant  la  direction  H'M , 
tendra  à ramener  la  droite  BGK  à sa  position  verti- 
cale, correspondante  à l’équilibre,  ou  à l’en  écarter 
davantage;  selon  que  le  point  M sera  situé  au-dessus 
ou  au-dessous  du  point  G.  Dans  le  premier  cas,  l’é- 
quilibre sera  stable,  et  dans  le  second,  il  ne  le  sera 
pas.  Quand  le  point  M et  le  point  G coïncideront,  le 
corps  restera  encore  en  équilibre,  dans  la  position 
voisine  de  la  première,  où  on  l’aura  placé. 

Si  le  centre  de  gravité  G tombe  au-dessous  de 
celui  du  volume  du  liquide  déplacé,  qui  était  II,  dans 
l’état  d’équilibre,  c’est-à-dire,  si  ce  point  G se  trouve 
entre  les  points  B et  H , sur  la  ligne  BK , le  point  M 
se  trouvera  au-dessus  de  G , et  l’équilibre  sera  né- 
cessairement stable.  Si,  au  contraire,  le  point  G est 
au-dessus  de  H,  comme  dans  le  cas  d’un  corps  homo- 
gène , le  point  M pourra  se  trouver  au-dessus  ou  au- 
dessous  de  G,  et  l’équilibre  pourra  être  stable  ou  non 
stable.  Le  point  M,  dont  la  considération  sert  à dis- 
tinguer l’un  de  l’autre,  les  deux  états  d’équilibre  d’un 
corps  flottant , symétrique  par  rapport  à une  section 
verticale,  est  ce  qu’on  appelle  le  métacentre.  Mais  nous 
allons  donner  une  autre  règle , déduite  du  principe 
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des  forces  vives  pour  s’assurer,  dans  tous  les  cas,  de 
la  stabilité  de  cet  équilibre. 

61 3.  Pour  cela , considérons  un  corps  d’une  forme 
quelconque,  homogène  ou  hétérogène,  en  équilibre 
à la  surface  de  l’eau.  Soient  ABCD  (fig.  5o),  la  sec- 
tionne ce  corps  par  le  niveau  de  l’eau  prolongé  dans 
son  intérieur,  G le  centre  de  gravité  du  mobile,  H 
celui  du  volume  d’eau  déplacé  par  la  partie  immer- 
, géc  de  ce  corps,  V le  volume  de  cette  partir  , et  M la 
masse  du  corps  entier;  puisqu’on  le  suppose  en  équi- 
libre, la  droite  G1I  est  perpendiculaire  au  plan  ABCD, 
et  la  masse  d’eau  déplacée  est  égale  à celle  du  corps, 
de  sorte  qu’en  appelant  p la  densité  de  l’eau , on  a 

M = Vp. 

Supposons  qu’on  élève  la  section  ABCD  au-dessus 
du  niveau  de  l’eau  (fig.  5i),  ou  qu’on  l’abaisse  au- 
dessous,  d’une  quantité  très  petite  ; qu’en  même 
temps  f on  incline  un  tant  soit  peu  le  plan  de  cette 
section;  et,  pour  plus  de  généralité,  qu’on  imprime 
aussi  de  petites  vitesses  aux  points  du  molïile.  L’é- 
quilibre sera  troublé;  et  la  question  de  la  stabilité 
consistéra  à examiner  si,  par  suite  du  mouvement 
que  le  corps  prendra,  la  section  ABCD,  fixe  dans  Fin— 
térieûr  du  mobile,  s’écartera  de  plus  en  plus  du 
niveau  de  l’eau,  ou  si  elle  tendra  à y revenir,  en 
oscillant  dé  part  et  d’autre  de  ce  niveau.  Pendant  le 
mouvement  qui  aura  lieu,  le  niveau  naturel  de  l’eau 
coupe  le  corps  flottant  suivant  une  section  variable 
dans  son  intérieur,  qu’on  appelle  le  plan  de  flottai- 
son. A un  instant  quelconque,  soient  A'B'C'D'  cette 
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section;  AB"CD"  une  autre  section  variable  de  ce 
corps,  faite  par  un  plan  horizontal  qui  passe  par  le 
centre  de  gravité  de  la  section  ABCD;  AC  l’intersec- 
tion de  ABCD  et  AB"CD",  variable  sur  ABCD;  0 l’in- 
clinaison mutuelle  de  ces  deux  sections  ; Ç la  distance 
de  AB"CD"  au  plan  de  flottaison,  laquelle  distance 
sera  regardée  comme  positive  ou  comme  négative  , 
suivant  que  cette  section  se  trouvera  au-dessous  ou 
au-dessus  du  niveau  de  l’eau.  Les  quantités  variables  # 
0 et  £ sont  supposées  très-petites  à l’origine  du  mou- 
vement; il  s’agira  de  savoir  si  elles  resteront  très 
petites  pendant  toute  sa  durée. 

6i4-  En  appelant  u la  vitesse  variable  d’un  élément 
quelconque  dm  de  la  masse  du  mobile , la  somme  des 
forces  vives  de  tous  ses  points  sera  donnée  par  l’in- 
tégrale fu'dm  étendue  à la  masse  entière,  et  l’équa- 
tion qui  résulte  du  principe  général  des  forces  vives, 
sera  de  la  forme  (n°  564) 

fu'dm  = c + 2<p;  * (a) 

c étant  ibie  constante  arbitraire , et  <p  une  fonction 
dépendante  des  forces  qui  Sont  appliquées  aux  points 
du  mobile.  t 

Ces  forces  sont  la  gravité , qui  agit  sur  tous  ses 
points , et  les  pressions  verticales  que  le  fluide 
exerce  sur  la  partie  immergée  de  la  surface  du  corps; 
or,  on  peut  substituer  à ces  pressions  des  forces  mo- 
trices agissant  sur  tous  les  élémens  dm  de  sa  masse , 
qui  sont  situés  au-dessous  du  niveau  de  Feau,  en 
prenant  pour  chaque  élément  une  force  dirigée  en 
sens  contraire  de  la  pesanteur,  et  égale  au  poids  du 
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Volume  d’eau  qu'il  remplace;  car  la  résultante  de  ces 
forces  motrices  aura  la  même  grandeur,  la  même 
direction  et  le  même  point  d’application,  que  celle 
des  pressions  verticales  (n°  602).  De  cette  manière, 
en  désignant  par  g la  gravité  et  par  dv  l'élément  du 
volume  du  mobile  qui  correspond  à l’élément  dm  de 
sa  masse , la  force  motrice  de  dm  sera  gd/n  — gpdv , 
si  ce  point  matériel  se  trouve  au-dessous  du  niveau 
de  l’eau,  et  gdm  s’il  se  trouve  au-dessus.  Soit  de  plus 
Z la  distance  variable  de  dm  au  plan  de  flottaison , 
positive  ou  négative,  suivant  que  dm  sera  .au-dessous 
ou  au-dessus  de  ce  plan  ; il  résulte  de  la  Valeur  gé- 
nérale de  la  fonction  <p,  donnée  dans  le  n°  564»  Qoe 
dans  la  question  qui  nous  occupe,  on  devra  avoir 

<P  = fzSdni  — fzgPdvi 

la  première  de  ces  deux  intégrales  s’étendant  à la 
masse  entière  du  corps  flottant , et  la  seconde,  seule- 
ment à la  partie  immergée  de  son  volume. 

En  abaissant  du  centre  de  pavité  G de  la  niasse  M, 
une  perpendiculaire  GE  sur  le  plan  A'B'C'D',  et 
faisant  GE  = zt , on  aura  d’abord 

fzgdm  = gMz/ , 

’ i* 

•pour  la  valeur  de  la  première  intégrale.  Je  partage 
la  seconde  en  deux  parties,  l’une  relative  au  vo- 
lume V situé  au-dessous  de  ABCD,  dans  l’état  d’équi- 
libre, l’autre  relative  au  volume  compris  entre  les 
sections  ABCD  et  A'B'C'D'.  J’ai  alors  gVf-z'  pour  la 
valeur  delà  première  partie  ; z'  étant  la  distance  va- 
riable du  centre  de  gravité  H du  volume  V au  plan 
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de  flottaison  , c'est-à-dire , la  longueur  de  la  perpen- 
diculaire HF  abaissée  du  point  H sur  le  plan  A'B'C'D'. 
En  représentant  donc  pour  un  moment  par  k la  va- 
leur de  l’intégrale  fzdv , étendue  à tous  les  élémens 
dv  du  volume  contenu  entre  ABCD  et  A'B'C'D',  gfk 
sera  la  seconde  partie  de  la  seconde  intégrale  com- 
prise dans  l’expression  de  , et  nous  aurons 

. q = gMz,  — gf\z'  — gfk, 

pour  la  valeur  complète  de  cette  quantité.  Mais  la 
droite  GI^ étant  perpendiculaire  au  plan  ABCD,  l’an- 
gle qu’elhffait  avec  la  verticale  GE  est  l’inclinaison  6 
du  plan  ABCD  sur  un  plan  horizontal;  si  donc  on 
appelle  a la  longueur  constante  de  GH,  on  aura 

z,  = z'  a cos  0 ; 

■le  signe  supérieur  ayant  lieu  quand  le  point  G est 
au-dessous  du  point  II,  et  le  signe  inférieur  dans  le 
cas  contraire.  En  substituant  cette  valeur  de  zt  dans 
celle  de  tp,  et  observât  que  M = Vf , il  vient 

<p  — ± gfaV  cos0  — gfk; 

et  il  ne  restera  plus  qu’à  déterminer  la  valeur  de 
l’intégrale  représentée  par  k. 

<5i5.  Pour  l'obtenir,  je  décompose  l’aire  de  la  sec- 
tion ABCD  en  élémens  infiniment  petits;  je  les  pro- 
jette tous  sur  le  plan  de  flottaison  A'B’C'D';  ce  qui 
divise  le  volume. compris  entre  ces  deux  sections  du 
corps,  en  une  infinité  de  cylindres  verticaux  qui  ont 
pour  bases  les  projections  horizontales  des  élémens  de 
ABCD.  Je  coupe  ensuite  un  cylindre  quelconque  par 
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une  infinité  de  plans  horizontaux , et  je  prends  pour 
l’élément  dv  du  volume  que  je  considère , la  partie 
de  ce  cylindre  comprise  entre  deux  plans  consécutifs, 
dont  les  distances  au  plan  de  flottaison  sont  z et 
z-\-dz,  de  sorte  que  cet  élément  soit  égal  à la  hase 
du  cylindre,  multipliée  par  dz.  Or,  d\  étant  l’élément 
différentiel  de  la  section  ABCD,  la  projection  hori- 
zontale , ou  la  base  du  cylindre  correspondant , sera 
d\  cosô,  puisque  9 est  l’inclinaison  du  plan  de  (l\ 
sur  le  plan  de  projection  ; on  aura  donc 

• 

di’  '=  r/zr/A  .cos  0 : 

■ t* 

par  conséquent,  l’intégrale  fzdv,  relative  à l’un  des 
cylindres  verticaux,  sera  le  produit  de  d\  .îos  G,  et  de 
fzdz , ou  égale  à \y%  cos  0 . d\ , en  appelant  y la 
hauteur  de  ce  cylindre  , ou  la  perpendiculaire  abais- 
sée de  d\  sur  le  plan  de  flottaison.  La  quantité  qu’on 
a représentée  par  k sera  donc 

k = 3 cos  9fyldh  ; 

• l’intégrale  s’étendant  à l’aire  entière  de  ABCD. 

La  perpendiculaire ^ se  compose  de  deux  parties  : 
l’une  comprise  entre  les  deux  plans  parallèles  A'B'C'D' 
et  AB"CD",  qu’on  a représentée  par  (,  l'autre  comprise 
entre  d\  et  le  second  plan , qui  sera  égale  à l sin  G,  en 
désignant  par  l la  distance  de  cet  élément  à l’intcrsec- 
• lion  AC  des  deux  plans  ABCD  et  AB"CD''j  on  aura  donc 

y = Ç + Z sin  6, 

où  l’on  regardera  l comme  une  quantité  positive  ou 
négative,  selon  que  d\  se  trouvera  au-dessous  ou 
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au-dessus  du  second  plan.  En  substituant  cette  va- 
leur dans  l’équation  precedente,  et  observant  que  £ 
et  ô sont  constantes  dans  l’intégration  indiquée,  il 
vient 

k = ^ £*cos  0/?/A  +sin0  cos  G/'Zr/A  -f-  Ÿ sin* 0 cos . 

J’appelle  b l’aire  de  la  section  ABCD,.  où  la  valeur 
de  fd\  \ la  droite  AB  renfermant,  par  hypothèse  , le 
centre  de  gravité  de  cette  section,  l’intégrale  fld\  est 
nulle  : et  si  l’on  fait 

Jl*d\  = by\ 


de  sorte  que  y soit  une  ligne  dépendante  de  la  figure 
et  de  l’étendue  de  ABCD , on  aura  finalement 

k = ~ b cos  0 (£*  -f-  ^*sin*  0). 


Cette  formule  n’est  pas  rigoureusement  la  valeur 
de  k;  pour  qu’elle  le  fût,  il  faudrait  que  le  volume 
compris  entre  les  sections  A'B'C'D'  et  ABCD  fût  un 
cylindre  vertical , tronqué  par  le  plan  de  la  section . 
ABCD;  mais  quelle  que  soit  sa  forme,  on  conçoit  que 
la  valeur  exacte  de  k doit  différer  très  peu  de  la  pré- 
cédente, tant  que  les  variables  Ç et  0 sont  très  pe- 
tites; et  il  est  "facile  de  s’assurer  que  la  différence  de 
ces  valeurs  est  une  quantité  du  troisième  ordre  à 
l’égard  de  f et  0.  En  substituant  la  valeur  approchée 
de  k dans  l’expression  de  <p  , faisant  aussi 


y • 

0 = 0 — i-L  + etc. , cos  0 = 

2 |J 


et  négligeant  tous  les  termes  du  troisième  ordre  par 
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rapport  à ces  variables  0 et  £,  nous  aurons  donc 

<P  = ± grpVrt  =p  4 gpVflS* — * gpb  (ç*  4-  >*0*) , 

ce  qui  change  l’équation  («)  en  celle-ci  : 

fu' dm  -f-  gp  -f-  (by*  db  Va)  0*]  = c , (6) 


en  comprenant  le  ternie  zhngpYa  dans  la  constante 
arbitraire  c.  ' ' 

616.  La  valeur  de  cette  constante  se  déterminera 
d’après  les  valeurs  de  u,  Ç,  0 , à l’origine  du  mouve- 
ment, qui  sont  supposées  très  petites;  c est  cionc  aussi 
une  quantité  très  petite;  et,  de  plus,  l’équation  (b) 
montre  que  sa  valeur  est  positive,  si  le  coefficient 
by*dzYa  est  positif,  quand  le  mouvement  commence. 
Si  ce  coefficient  reste  positif  pendant  toute  la  durée 
du  mouvement,  on  peut  conclure  de  cette  même 
équation',  par  le  raisonnement  déjà  employé  dans  le 
n°  570 , que  les  variables  Ç et  0 demeureront  cons- 
tamment très  petites;  de  manière  qu’on  aura  à un 
instant  quelconque, 


9 < 


v/ 


gf{by  ±.  Va)’ 


K < 


\Ti 


C 

g(l>  ’ 


ce  qui  fait  voir  que  la  stabilité  de  l’équilibre  du  corps 
flottant  tient  au  signe  de  la  quantité  by*dzYa,  et 
que  cet  équilibre  sera  stable  toutes  les  fois  que  cette 
quantité  sera  positive  à l’origine  et  pendant  toute 
la  durée  du  mouvement. 

L’intégrale  Jl'dA , qui  est  représentée  par  by* , ne 
peut  être  qu’une  quantité  positive,  puisque  tous  ses 
élémens  sont  positifs.  Le  terme  ± Y u doit  être  pris 
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avec  le  signe  +,  quand  le  point  G est  plus  bas  que  le 
point  H;  donc,  dans  ce  cas,  le  ^coefficient  by'zizYa 
est  positif,  et  l’équilibre  est  stable.  Lors  donc  que  le 
centre  de  gravité  de  la  masse  entière  d’un  corps  flot- 
tant est  plus  bas  que  celui  du  volume  d’eau  qu’il , 
déplace  dans  sa  position  d’équilibre , on  peut  être 
certain  de  la  stabilité  du  cet  équilibre  par  rapport  à 
tous  les  petits  mouvemens  qu’il  est  possible  d’impri- 
mer à ce  corps. 

Si,  au  contraire,  le  point  H est  plus  bas  que  le 
point  G,^e  terme  ± Va  doit  être  pris  avec  le  signe  — ; 
il  faut  alors  qu’on  ait  by‘  > Va , pour  que  le  coeffi- 
cient éj.*dbVa  soit  positif,  et  qu’on  puisse  assurer 
la  stabilité  de  l’équilibre.  Or,  la  grandeur  de  la  ligne 
y varie  avec  la  position  de  la  droite  AC*,  qui  passe 
toujours  par  le  centre  de  gravité  de  la  section  ABCD, 
et  peut  tourner  autour  de  ce  point  pendant  la  durée 
du  mouvement;  mais  en  faisant  faire  à la  droite  AC , 
une  révolution  entière,  il  est  évident  qu’il  y aura 
une  position  dans  laquelle  la  ligne  y sera  plus  petite 
que  dans  toute  autre  position;  si  donc  on  calcule 
cette  plus  petite  valeur  de  y , et  qu’on  trouve 
by%  > Va,  il  sera  certain  que  le  coefficient  by*dzVa 
ne  peut  devenir  négatif,  et,  par  conséquent,  que 
l’équilibre  est  stable. 

Dans  un  vaisseau,  par  exemple , il  est  aisé  de  voir 
que  la  droite  AC , à laquelle  répond  le  minimum  de 
l’intégrale  fl'dh,  est.la  ligne  qui  va  de  la  proue  à la 
poupe.  On  partagera  donc  l’aire  de  la  section  à fleur 
d’eau  en  êlémens  infiniment  petÿs;  puis  on  déter- 
minera par  le  calcul  intégral  la  somme  de  tous  ces 
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élémcns , multipliés  respectivement  par  le  carré  de 
leurs  distances  à cette  ligne  ; et  pourvu  f}ue  cette  in- 
tégrale surpasse  le  produit  du  volume  d’eau  déplacé' 
par  le  vaisseau  , et  de  la  distance  du  cenlre  de  gravité 
de  ce  volume  à celui  du  vaisseau,  on  pourra  assurer 
que  l’équilibre  est  stable,  par  rapport  à tous  les  petits 
mouvemens  du  vaisseau , lors  même  que  le  second 
centre  de  gravité  sera  plus  élevé  que  le  premier. 

6c 7.  Après  nous  être  occupé  de  l’équilibre  et  de 
la  stabilité  des  corps  flottans , nous  allons  actuelle- 
ment déterminer  leur  mouvement,  lorsqu’on  les  a 
un  peu  écartés  d’une  position  d’équilibre  stable. 

Pour  résoudre  la  question  d’une  manière  complète , 
il  faudrait  avoir  égard  à la  fois  à ce  mouvement  et  à 
celui  du  liquide  ; c’est  ce  que  je  tâcherai  de  faire  dans 
un  autre  ouvrage.  Maintenant,  je  ne  tiendrai  pas 
compte  du  mouvement  du  fluide;  et  pour  simplifier 
le  problème,  relativement  au  corps  solide,  je  sup- 
poserai qu’il  soit  symétrique  de  part  et  d’autre  d’un 
plan  , qui  restera  vertical  pendant  tout  le  mou- 
vement. , 

Ce  plan  renferme  les  centres  de  gravité  G et  H du 
mobile  et  du  volume  de  fluide  qu’il  déplace  dans  son 
état  d’équilibre.  Dans  cet  état,  la  droite  GH  est  ver- 
ticale ; on  l’incline  en  la  faisant  tourner  dans  ce  plan 
autour  du  point  G;  puis  on  abaisse  ou  on  élève,  pa- 
rallèlement à elle-même,  cette  droite  dans  ce  même 
plan;  on  abandonne  «nsuite  le  mobile  à l’action  de 
la  pesanteur  et  du  fluide  environnant,  sans  lui  impri- 
mer aucune  vitesse  initiale  ; et  il  est  évident  que  la 
section  du  mobile  faite  par  le  plan  dont  il  s’agit , et 
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qui  le  coupe  en*deux  parties  symétriques,  demeu- 
rera constaftment  verticale.  L’intersection  AC  des 
sections  ABCD  et  AB"CD",  restera  toujours  j>erpen- 
diculaire  à cé  plan  vertical  ; et  comme  la  droite  AC 
renferme,  par  hypothèse,  le  centre  de  gravité  de 
ABCD , il  s’ensuit  que  ce  centre  sera  le  point  K où 
elle  coupe  ce  même  plan , et  que  la  droite  AC  ren- 
contrera toujours  le  contour  de  ABCD  dans  les 
mêmes  points  A et  C.  Indépendamment  de  la  symé- 
trie du  corps  par  rapport  au  plan  perpendiculaire 
à AC,  je  supposerai,  eu  outre,  pour  simplifier  en- 
core plus  la  question , que  la  droite  GK  soit  perpen- 
diculaire au  plan  de  la  section  ABCD;  ce  qui  aura 
lieu,  par  exemple,  lorsque  le  plan  des  deux  droites 
GK  et  AC  coupera  aussi  le  mobile  en  deux  parties 
symétriques. 

Au  bout  du  temps  quelconque  t , compté  de  l’ori- 
gine du  mouvement,  je  représenterai  par. zt  la  dis—' 
tance  GE  du  point  G au  plan  fixe  A'B'C'D',  par  Ç la 
distance  mutuelle  des  deux  plans  horizontaux  AB"CDr/ 
et  A'B'C'D',  par  0 l’angle  KGE  compris  entre  la  droite 
GK  et  la  verticale  GE,  par^'  la  distance  de  l’élément 
quelconque  d\  de  la  section  ABCD  au  plan  A'B'C'D',  - 
et  par  x sa  distance  au  plan  vertical  mené  par  le 
point  G et  parallèle  à la  droite  AKC.  Je  désignerai 
aussi  par  l la  distance  constante  de  cet  élément  à cette 
droite,  et  par  Zi  la  longueur  donnée  de  GK.  Il  est  aisé 
de  voir  qu’on  aura  • 

Zt=  £ +/icos0,  _y=:£-|-Zsift0,  ir=/cos0 -f-/i  sin0, 

où  l’on  regardera  /,  h , Ç , comme  des  quantités  po- 
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sitives  ou  négatives,  selon  que  l'élément  dA  est  à 
droite  ou  à gauche  de  la  droite  AKC,  que  la  droite  GK 
se  trouve  à droite  ou  à gauche  de  la  verticale  GE , et 
que  le  plan  AIV'CD"  est  au-dessous  ou  au-dessus  de 
A'B'C'D'.  Enfin , b étant  l’aire  de  la  section  ABCD , 
et  y la  même  ligne  que  précédemment , on  aura 
aussi 

fdA  — b y f IdA  = o , f l'dA  = by  * ; ( i ) 

$ 

les  intégrales  s’étendant  à tous  les  élémens  de  b. 

Les  variables  £ et  ô feront  connaître  la  position  dif 
mobile  à chaque  instant.  Pour  t = o , on  aura 


0 = a,  £ = £, 


♦ 


parce  qu’on  suppose  nulles  les  vitesses  initiales  de 
tous  les  points  du  corps,  et  <en  désignant  par  a et  S 
des  quantités  très  petites  et  données.  Le  problème 
consistera  à déterminer  les  valeurs  de  6 et  £ en  fonc- 
tions d et,  en  supposant  que  ces  variables  demeurent 
très  petites  pendant  toute  la  durée  du  mouvement  $ 
supposition  qui  permet  de  négliger  le  carré  de  0 et  le 
produit  de  0 et  £,  et  de  considérer  comme  un  cylindre 
tronqué , le  volume  compris  entre  ABCD  et  A'B'C'D'. 

618.  Le  centre  de  gravité  G se  mouvra  comme  si 
la  masse  M du  mobile  y était  réunie,  et  que  le 
poids  Mg  du  corps  et  la  résultante  des  pressions  du 
fluide  y fussent  appliqués.  Cette  résultante  est  dirigée 
ea  sens  contraire  de  Mg;  elle  est  égale  à (V-f-U)fg, 
en  désignant  par  V le  volume  d’eau  déplacé  par  le 
mobile  dans  son  état  d’équilibre,  et  par  V-{-U  ce  vo- 
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lume  au  bout  du  temps  t.  La  force  motrice  du  point  G, 
dirigée  dans  le  serfs  de  la  pesanteur , sera  donc 
+ U)  fg , ou  simplement  — U pg,  à cause 
de  M = Yp  ; sa  vitesse  initiale  étant  nulle  , il  ne 
sortira  pas  de  la  verticale  où  il  se  trouve  à l’ori- 
gine du  mouvement,  ét  l'équation  de  son  mouve- 
ment sur  cette  droite  sera 


««S'  = - f|P- 

Abstraction  faite  du  signe  , U est  le  volume  com- 
pris entre  les  deux  sections  ABCD  et  A'B'C'D'  ; de 
sorte  qu’en  décomposant  ce  volume  en  prismes  ver- 
* ticaux,  comme  précédemment,  on  aura 


U = fycosüilhy 

l’intégrale  s’étendant  à tous  les  élémens  de  b.  En 
mettant  pour  y sa  valeur  précédente , on  en  con- 
clut 


U = bÇ  cos  0. 

Si  donc  on  prend  l’unité  pour  cos  0 dans  cette  va- 
leur et  dans  celle  de  zt , qu’on  les  substitué  ensuite 
dans  l’équation  du  mouvement  du  point  G , et 
qu’on  y mette  aussi  Vf  au  lieu  de  M , il  vient 


d_%  , gK  _ 

At'  ”1_  V ~— 


O. 


00 


En  même  temps, le  mobile  tournera  autour  du  point 
G,  comme  s’il  était  fixe,  et  que  les  forces  qui  le 
sollicitent  ne  fussent  pas  changées  ( n°  /§58  ).  Ce 
mouvement  de  rotation  aura  donc  lieu  autour  de 


A 
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Taxe  mené  par  le  point  G , et  perpendiculaire  au 

plan  qui  coupe  le  mobile  en  deux  parties  symétri- 
ques, et  il  sera  dû  uniquement  aux  pressions  du 
fluide  environnant , puisque  le  poids  du  corps  passe 
constamment  par  ce  point;  par  conséquent,  lequa- 
tion  de  ce  mouvement  sera  (n®  3ga) 

M ^ ■ 

en  désignant  par  MA*  le  moment  d’inertie  du  corps 
par  rapport  à" l’axe  de  rotation,  par  a sa  vitesse 
angulaire  de  rotation  au  bout  du  temps  t,  et  par/* 
le  moment  total  des  pressions  au  même  instant  et 
par  rapport  au  même  axe.  On,  regardera  la  vitesse 
a comme  positive  ou  comme  négative , selon  que  le 
mouvement  aura  lieu  dans  le  sens  indiqué  par  la 
flèche  s , ou  dans  le*  Aïs  opposé  ; de  sorte  que  l’on 
aura  • 1 

di  da  • d*  S 

“ dt’  dt  dt*  ’ 

et , cela  étant , on  devra  prendre  avec  le  signe  -f- 
ou  avec  le  signe  — , dans  la  valeur  de  /*,  les  mo- 
mens  des  pressions  qui  tendront  à faire  tourner 
dans  le  sens  de  la  flèche  s , ou  dans  le  sens  opposé. 

Or,  le  moment  total  /*  pourra  se  diviser  en  deux 
parties,  l’une  relative  au  volume  constant  V,  et 
l’autre  au  volume  variable  U.  La  partie  de  la  pres- 
sion correspondante  au  premier  volume  est  égale  à 
Vf>g , appliquée  au  point  H,  et  dirigée  suivant  HF; 
la  perpendiculaire  abaissée  du  point  G sur  cette 
droite  prolongée,  s’il  est  nécessaire,  a pour  valeur 
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a sin  G,  en  désignant  par  a la  distance  GII  : la  pre- 
mière partie  du  moment  px  sera  donc  ±Vtf|0g'sin*l9, 
où  l’on  prendra  le  signe  supérieur  ou  le  signe  in- 
férieur, selon  que  le  point  H sera  plus  haut  ou 
plus  bas  que  le  point  G.  Quant  à la  partie  de  jx 
qui  répond  à U , si  l’on  décompose  toujours  ce  vo- 
lume en  prismes  verticaux,  et  que  l’on  considère 
la  pression  correspondante  au  prisme  quelconque 
jcosGr/À,  laquelle  est  égale  et  contraire  au  poids  du  vo- 
lume d’eau  qu’il  déplace , on  aura  pgxy  cos  0JA  pour 
le  moment  de  cette  pression,  et,  par  conséquent, 
pgfxy  cos  G dh  pour  la  seconde  partie  de  px\  l’intégrale 
s’étendant  à l’aire  b fout  entière.  En  mettant  pour  x 
et  y leurs  valeurs,  pt  ayant  égard  aux  équations  (i), 
cette  quantité  deviendra  (y* cos  G + b'Qpgb  cosôsinG; 
par  conséquent,  la  valeur  complète  de  pu.  sera 

/x  = ( by * cos*  G rfc  \a  -f-  bhÇ  cos  G)  pg  sin  G. 

Je  réduis,  dans  cefte  valeur,  cos  G et  sin  0 «à  l’u- 
nité et  à G , et  je  néglige  le  produit  de  £ et  G ; puis 
je  la  substitue,  avec  les  valeurs  de  M et  de  ca , dans 
l’équation  du  mouvement  de  rotation , qui  devient , 
de  cette  manière , 


( by * ± Va)  g-9 
dF  VF 


o.  (5) 


. Le  problème  dépend  donc  des  deux  équations 
différentielles  £2)  et  (3)  ; et  comme  les  variables  G et  £ 
y sont  séparées,  il.  s’ensuit  que  le  mouvement  de 
rotation  du  corps  flottant  et  celui  de  son  centre  de 
gravité  seront  indépendans  l’un  de  l’autre  5 circons- 


( 
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tance  qui  tient  a ce  qu’on  a supposé  la  droite  GK , 
qui  va  du  centre  de  gravité  du  mobile  à celui  de 
ABCD , perpendiculaire  à cette  section. 

En  intégrant  ces  deux  équations,  et  déterminant 
les  constantes  arbitraires  d’après  les  valeurs  initiales 


de£,  0, 


di 

dt  » di’ 


on  a 


Ç=£cos  Q = « cos  Q \JS  {b-y  y-— j . 

L’ordonnée  verticale  du  centre  de  gravité  étant 
égale  àA-j-Ç’,  quand  on  néglige  le  carré  de  0,  il 
s’ensuit  que  le  mouvement  de  ce  point  sera  le  même 
que  celui  d’un  pendule  simple  dont  la  longueur  serait 
y 

-g.  Pour  que  la  valeur  de  0 ne  croisse  pas  indéfini- 
. r . ■ 
ment,  c’est-à-dire,  pour  que  l'équilibre,  d’où  l’on  a 

écarté  le  corps  flottant , soit  stable , il  faudra  et  il 
suffira  que  la  , quantité  by*  ± V«  soit  positive;  ce 
qui  s’accorde  avec  le  théorème  du  n°  616.  Cette  con- 
dition étant  remplie,  les  oscillations  de  la  droite  GK, 
de  part  et  d’autre  de  la  verticale  GE,  seront  les 
mêmes  que  celles  d’une  pendule  simple  qui  aurait 
V/t* 

ÇyïzTa  Pour  longueur.  / • • v 

Si  le  corps  flottant  n’était  pas  symétrique  de  part  et 
d’autre  du  plan  des  droites  GK  et  AKC , et  que  la  per- 
pendiculaire abaissée  du  point  G sur  la  section  ABCD 
différât  de  la  droite  GK , les  variables  £ et  0 ne  seraient 
plus  séparées  dans  les  équations  (2)  et  (5);  la  pre- 

mière  renfermerait  un  terme  multiplié  par  et  la 
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secondeun  terme  qui  aurait  Ç pour  facteur;  les  mou- 
vemens  de  rotation  et  du  point  G ne  seraient  plus 
indépendans  l’un  de  l’autre  ; et  le  mobile  pourrait 
exécuter  quatre  sortes  d’oscillations  simples,  dans  les- 
quelles son  mouvement  se  décomposerait  toujours , 
conformément  au  principe  de  la  coexistence  des 
petites  oscillations,  et  qui  se  rgfluisent  à deux  dans 
le  cas  particulier  que  nous  venons  de  considérer. 


« 
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CHAPITRE  V. 

DE  LA  MESURE  DES  HAUTEURS  PAR  L’OBSERVATION 
DU  BAROMÈTRE. 

619.  D’après  ce  qu’on  a vu  dans  le  n°  5g8,  l’équa- 
tion d’équilibre  du  mercure  contenu  dans  la  branche 
fermée  du  baromètre,  et  de  la  pression  atmosphé- 
rique qui  a lieu  dans  la  branche  ouverte,  est 

mgh  = isr;  (r) 

<sr  désignant  cette  pression  rapportée  à l’unité  de 
surface , g la  gravité , m la  densité  du  mercure , et  h 
la  différence  de  niveau  de  ce  fluide  dans  les  deux 
branches  du  baromètre;  et  en  supposant  qu’il  n’y 
ait  aucune  pression  sensible  au-dessus  de  son  niveau 
dans  la  branche  fermée. 

De  ce  que  l’équilibre  ne  doit  pas  être  troublé  , si 
l’on  suppose  que  la  branche  ouverte  du  baromètre 
se  prolonge  jusqu’aux  limites  de  l’atmosphère,  nous 
avons  conclu  que  la  pression  <3 r est  le  poids  d’une 
colonne  verticale  et  cylindrique  de  l'atmosphère,  qui 
aurait  pour  base  l’unité  de  surface  et  pour  hauteur 
celle  de  ce  fluide-  Ce  poids  est  donc  celui  d’un  cy- 
lindre de  mercure,  de  même  base,  et  dont  la  hauteur 
est  environ  om,rj6;  et  il  en  résulte  que  la  pression  de 
l’atmosphère  sur  chaque  mètre  carré  de  la  surface  de 
la  terre,  est  à peu  près  dix  mille  kilogrammes. 

2.  39 
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Quand  on  s’élève  au-dessus  de  cette  surface,  la 
hauteur  et  le  poids  de  la  colonne  d’air  qui  presse  sur 
le  mercure  du  baromètre,  diminuent  de  plus  en  plus  ; 
la  hauteur  h doit  donc  aussi  diminuer,  et  il  doit  exis- 
ter un  rapport  entre  cette  hauteur  et  celle  dont  on 
s’est  élevé,  qui  fera  connaître  l’une  au  moyen  de 
l’autre.  Cette  détermination  sera  l’objet  spécial  de  ce 
chapitre  ; mais  auparavant , il  convient  de  tirer  quel- 
ques conséquences  de  l’équation  (1) , et  d’exposer  les 
lois  de  la  pression  de  l’air  ou  d’un  gaz  quelconque , 
relativement  à sa  densité  et  à sa  température. 

620.  En  appelant  S la  surface  totale  de  la  terre , 
exprimée  en  mètres  carrés , la  masse  de  l’atmosphère 
sera  égale  à rnS  (om,rj6)  ; m étant  toujours  la  densité 
du  mercure.  La  masse  de  la  terre  est  ÿd'S/’,  en  dési- 
gnant par  r son  rayon,  et  par  S'  sa  densité  moyenne. 
Si  donc  la  fraction  f représente  le  rapport  de  la  pre- 
mière masse  à la  seconde,  on  aura 


3m(o",76) . 
Tr  » 


et  comme  on  a 


27rr  = ^ooooooom,  m=i5m,5g'/5f  J'  = 5m,5o, 
on  en  conclura 

f = o,oooooo8854; 

en  sorte  que  la  masse  de  l’atmosphère  est  un  peu 
moindre  qu’un  millionième  de  celle  de  la  terre. 

Si  l’air  avait  la  même  densité  dans  toute  la  hau- 
teur de  la  colonne  atmosphérique,  la  hauteur  de 
cette  colonne  et  la  hauteur  h du  mercure  dans  le 
baromètre  seraient  en  raison  inverse  des  densités 
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de  l’air  et  du  mercure;  en  appelant  l la  hauteur  de 
l’atmosphère,  dans  cette  hypothèse , et  désignant  par  p 
la  densité  de  l’air  à la  température  zéro  et  sous  la 
pression  barométrique  om,76,  on  aura  donc  ’ 


et  à cause  de  (n°  61) 


l = y (°m»76)  ; 


m 


= 10462, 


il  en  résulte,  à très  peu  près,  ? 

l — jg5om.  ' 

L’atmosphère  doit  évidemment  s’étendre  beaucoup 
plus  hlut,  puisque  la  densité  et  le  poids  de  ses  couches 
diminuent  à mesure  quelles  s’élèvent  au-dessus' (3  e Iâr 
surface  de  la  terre.  On  fixera  une  limite  quelle  ne 
peut  atteindre,  en  déterminant  la  hauteur  à laquelle 
la  force  centrifuge*est  égale  à la  pesanteur  ; car  au- 
delà,  la  force  centrifuge  disperserait  les  molécules 
d’air  dans  l’espace.  C’est  à l’équateur  que  cette  li- 
mite est  le  moins  élevée;  or,  en  ce  lieu,  la  forcé 

centrifuge  est  (n°  178)  à la  surface  de  la  terre; 
à une  hauteur  z au-dessus  de  cette  surface,  elle  de- 
et  l’intensité  de  la  pesanteur  est 


g (r  - f-  *) 
vient  - Q , 
2t>gr  7 


, en  désignant  par  r le  rayon  de  la  terre  ; la 
limite  dont  il  s’agit  sera  donc  déterminée  par  l’é- 


quation 


r+  * _ 
289^ 


(r+z)” 

de  laquelle  on  tire,  pour  cette  limite, 


39.. 
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z = r(  \Zz8g  — i). 


c'est-à-dire,  à peu  près  cinq  fois  le  rayon  de  la  terre. 
Ma»  il  y a lieu  de  croire  que,  bien  avant  d’atteindre 
à une  si  grande  hauteur,  l’air  est  liquéfié  par  le 
froid,  qui  augmente  rapidement  à mesure  qu’on  s’é- 
lève dans  l’atmosphère.  Nous  ne  connaissons  pas  la 
loi  de  cette  augmentation  à l’air  libre,  qîfil  ne  faut 
pas  confondre  avee  celle  que  l’on  observe  sur  les 
montagnes,  où  la  température  de  l’air  et  celle  du  sol 
s’influencent  mutuellement  ; la  seule  donnée  que 
nous  ayons  sur  ce  sujet , est  celle  qui  résulte  de  l’ascen- 
sion aérostatique  de  M.  Gay-Lussac , dans  la^mdle  il 
s’est  élevé  à une  hauteur  de  6980“  : les  tempérararesde 
l’air  à la  surface  de  la  terre  et  à cette  hauteur  étaient 
de  3o°,75  et  — 9%5o,  du  thermomètre  centigrade; 
ce  qui  fait  une  diminution  (^environ  un  degré  pour 
1 75“  d’élévation , en  supposant  ife  décroissement  de- 
là chaleur  uniforme. 

621.  Si  l’on  ferme  en  C (fig.  44)  > branche  ou- 
verte du  baromètre , ou,  plus  généralement,  si  l’on 
place  cette  branche  dans  un  vase  H fermé  de  toutes 
parts  (fig.  5a),  l’équilibre  du  système  ne  sera  pas 
troublé  : ce  sera  alors  la  pression  exercée  en  Epar  l’air 
contenu  dans  ce  vase,  qui  fera  équilibre  à celle  de  la 
colonne  DF  du  mercure , suspendue  dans  la  branche 
fermée,  au-dessus  de  son  niveau  E dans  la  branche 
ouverte.  Cette  pression  rapportée  à l’unité  de  surface , 
ou  ce  qu’on  appelle  la  force  élastique  de  l’air,  aura 
donc  pour  mesure  la  pression  mgh  du  mercure , et 
elle  sera  équivalente  au  poids  nsr  de  la  colonne  at- 
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mosphérique.  Un  baromètre  qui  s’ouvre  ainsi  dans 
un  vase  fermé , et  qui  sert  à mesurer  la  force  élasti- 
que de  l’air  ou  d’un  fluide  quelconque,  contenu 
dans  ce  vase , s’appelle  alors  un  manomètre.  Le  poids 
mgh  du  mercure  dépend  de  la  nature,  de  la  densité 
et  de  la  température  de  ce  fluide  élastique. 

Si  l’on  transporte  un  manomètre  d’un  lieu  dans 
un  autre,  et  que  la  température  et  la  densité  de  l’air 
contenu  dans  le  vase  H soient  les  mêmes  en  ces  deux 
eiîdroits,  il  faudra  que  la  hauteur  du  mercure  varie 
en  raison  inverse  de  la  gravité , afin  que  le  poids  de 
la  colonne  de  mercure  reste  le  même.  L’observation 
de  cette  hauteur  à des  latitudes  différentes  pourrait 
donc  servir  à mesurer  les  variations  de  la  pesanteur  ; 
mais,  pour  l’exactitude  de  cette  mesure,  il  faudra 
avoir  égard  à l’augmentation  du  volume  occupé  par 
l’air  contenu  dans  H , qui  résultera  d’uue  augmenta- 
tion de  hauteur  du  mercure  dans  la  branche  fermée. 

Ainsi , supposons  que  g et  h soient  la  gravité  et  la 
hauteur  DF  du  mercure , en  un  lieu  de  la  terre  ; le 
manomètre  étant  transporté  en  un  autre  lieu  , et  la 
température  étant  restée  la  même , supposons  que  le 
mercure  se  soit  élevé  de  D en  D'  dans  la  branche  fer- 
mée, et  qu’il  se  soit  abaissé,  en  même  temps,  de  E 
en  E7  dans  la  branche  ouverte  ; menons  par  le  point  E7 
un  plan  horizontal , qui  coupe  en  F7  la  branche  fer- 
mée , désignons  par  h'  la  différence  D F7  de  niveau  du 
mercure  dans  les  deux  branches , et  par  g1  la  gravité 
correspondante.  Les  pressions  barométriques  seront 
entre  elles  comme  gh  et  g' h! , dans  les  deux  observa- 
tions; elles  seront  proportionnelles  aux  densités  du 
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fluide  contenu  dans  H,  et,  par  conséquent,  en  rai- 
son inverse  dés  volumes  qu’il  occupera  dans  ce  vase; 
en  appelant  ces  volumes  V et  V',  on  aura  donc 

Il  _ V 

gh  ~ V7- 

Or,  si  l’on  appelle  c l’aire  de  la  section  horizontale 
du  tube  au  point  D , le  volume  du  mercure  compris 
entre  D et  D' sera  ( h ' — h)  c ; mais,  â cause  de  l’in- 
compressibilité de  ce  fluide,  il  faudra,  quelle  que 
soit  la  forme  du  vase  H , que  le  volume  V'  surpasse 
V de  cette  quantité  (h1 — h)  c ; on  aura  donc 

V'  = V + (A'—  h)ci 

et  l’on  conclura  de  l’équation  précédente 

i_  _ V* 

g ~ [V+  ( V-h)c]h'> 

pour  le  rapport  des  intensités  de  la  pesanteur  dans 
les  deux  lieux  des  observations.  Mais , quelque  soin 
que  l’on  apporte  dans  la  mesure  des  quantités  que 
cette  formule  renferme,  ce  procédé  sera  toujours 
beaucoup  moins  susceptible  d’exactitude  que  celui 
qui  est  fondé  sur  les  expériences  du  pendule. 

622.  Maintenant,  fermons  en  C (fig.  44)  branche 
ouverte  du  baromètre , et  ouvrons  en  A la  branche 
qui  était  fermée  ; la  pression  atmosphérique  s’ajou- 
tant à celle  du  mercure , l’air  contenu  dans  EC  va  se 
comprimer,  et , conséquemment , le  niveau  du  mer- 
cure s’élèvera  dans  cette  branche  et  s’abaissera  dans 
l’autre.  Ajoutons  dans  cette  autre  branche  une  nou- 
velle quantité  de  mercure , de  manière  que  la  diffé- 
rence de  niveau  dans  les  deux  branches  soit  encore 
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égale  à A,  comme  auparavant.  Dans  cet  état , si  le  mer- 
cure s’est  élevé  de  D en  D' et  de  E en  E','  et  que  l’on  mène 
par  le  point  E'  un  plau  horizontal  qui  coupe  l’autre 
branche  en  F',  on  aura  D'F'  = DF.  Au  jJbint  F' , la 
pression  du  mercure  sera  mgh  ; en  ajoutant  la  pression 
atmosphérique  <a r,  qui  a lieu  au  niveau  D , on  auia 
mgh  , ou  2 mgh  ; par  conséquent , la  force  élas- 
tique de  l'air  contenu  dans  CE',  qui  s exerce  sur  le 
niveau  E'  et  qui  fait  équilibre  à cette  pression  totale , 
sera  double  de  celle  qui  avait  lieu  quand  l’air  occupait 
l’espace  CE.  Or,  l’expérience  prouve  que  l’espace  CE' 
est  moitié  de  CE;  elle  fait  voir  aussi  que  si  l’on  triple 
la  pression  par  une  addition  convenable  de  mercure , 
l’espace  occupé  par  l’air  est  réduit  au  tiers  ; et , géné- 
ralement, on  trouve  que  le  volume  du  fluide  varie 
en  raison  inverse  de  la  pression  qu’il  éprouve  , ou  , 
autrement  dit,  que  la  densité  croit  dans  le  même 
rapport  que  la  force  élastique. 

Cette  proportionnalité  est  ce  qu’on  appelle  la  loi  de 
Mariette,  du  nom  du  physicien  qui  l'a  déduite  de 
l’observation.  Elle^suppose  que  le  fluide  n’éprouve 
aucune  variation  de  température;  en  sorte  que,  pour 
l’observer  exactement , il  faut  donner  à l’air  contenu 
dans  CE,  le  temps  de  perdre  l’augmentatiou  de  tem- 
pérature qu’il  acquiert  par  la  compression,  et  de  re- 
venir à sa  température  primitive.  Elle  a lieu  pour 
tous  les  gaz , et  aussi  pour  les  vapeurs,  en  supposant 
la  pression  moindre  que  celle  qui  les  réduit  en  li- 
quides. Enfin,  elle  subsiste  également  pour  les  mé- 
langes de  différens  fluides  ; et  si , par  exemple,  deux 
gaz  ont  la  même  température  et  un  même  volume  V,, 
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que  p soit  la  force  élastique  de  l’un  et  p'  celle  de 
l’autre , et  qu’on  les  réunisse  sous  le  volume  V,  la 
température  du  mélange  sera  encore  la  même , et  la 
force  élast^ue  , ou  la  pression  qu’il  exerce  sur  l’unité 
de  surface , deviendra  p -f-  p'- 

6a5.  Au  moyen  de  la  loi  de  Mariotte , on  peut  fa- 
cilement calculer  l’élévation  de  l’eau  dans  une  pompe, 
lorsqu’il  existe  de  l’air  entre  ce  liquide  et1  le  piston  ; 
laquelle  élévation  serait  iom,4 , comme  nous  l’avons 
dit  précédemment  (n°  598),  si  l’eau  était  en  contact 
avec  le  piston. 

Pour  cela,  soient  ABCD  (fig.  53)  le  tuyau  cylin- 
drique et  vertical  d’une  pompe,  plongé  dans  l’eau 
jusqu’en  EF,  et  GH  la  base  horizontale  du  piston.  La 
pression  atmosphérique  s'exerce  sur  le  niveau  exté- 
rieur de  l’eau,  qui  est  le  même  que  le  niveau  inté- 
rieur EF.  Cette  pression , rapportée  à l’unité  de  sur- 
face, sera  égale  à gl,  en  prenant  la  densité  de  l’eau 
pour  unité? et  désignant  par  l la  hauteur  iom,4  de  la 
colonne  d’eaiî  qui  lui  ferait  équilibre.  L’espace  con- 
tenu entre  EF  et  GH  est  rempli  d’air,  dont  la  force  élas- 
tique fait  équilibre  à la  pression  extérieure , et  a aussi 
gl  pour  mesure.  Dans  cet  état , j’appelle  a la  hauteur 
donnée  de  GH  au-dessus  de  EF  ; je  suppose  ensuite 
qu’on  élève  le  piston  jusqu’en  GH',  et  je  désigne  par 
c la  hauteur  aussi  donnée  de  GH'  au-dessus  de  GH. 
L’eau  s’élèvera , dans  l’intérieur  de  la  pompe , jus- 
qu’en E'F,  à une  hauteur  jc  au-dessus  de  EF,  et  s’a- 
baissera en  dehors , au  niveau  d’ûne  section  E;F/  de 
pompe , située  à une  distance  jr  au-dessous  de  EF.  En 
appelant  b la  section  horizontale  de  la  pompe , et  £ 
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celle  du  réservoir  dans  lequel  elle  est  plongée,  on  aura 
d’abord 


à raison  de  l’incompressibilité  du  liquide  ; et  la  ques- 
tion se  réduira  à déterminer  la  valeur  de  x. 

Or , l’air  qui  occupait  l’espace  EFHG , occupera 
maintenant  l’espace  E'F'H'G';  et  celui-ci  étant  à l’au- 
tre comme  a -f-  c — x est  à a , il  s’ensuit  que  la  force 
élastique  gl  du  fluide  sera  diminuée  dans  le  rapport 

inverse , et  deviendra  sera  pression 

rapportée  à l’unité  de  surface  qui  aura  lieu  sur  E'F'; 
en  l’ajoutant  à la  pression  de  l’eau  comprise  entre 
ET'  et  E/F/ , dont  la  valeur  est  g (x  -f- j-)  , on  aura  la 
pression  totale  exercée  sur  le  niveau  intérieur  E/F/ , 
qui  devra  faire  équilibre  à la  pression  extérieure  gl  ; 
ce  qui  exige  qu’on  ait 


la 

a 4-  c — x 


+ 


, bx 

+ T 


en  supprimant  le  facteur  commun  g , et  substituant 
pour  y sa  valeur  précédente.  Cette  équation  est  du 
second  degré , et  peut  s’écrire  ainsi  : 

x * — x a -f-  c)  -f-  clj  — o , 

en  réduisant,  et  faisant,  pour  abréger, 

c + A 


En  résolvant  cette  équation , on  trouvera  deux  va- 
leurs réelles  et  positives  de  x ; mais  il  est  aisé  de  voir  que 
l’une  d’elles  sera  toujours  inadmissible.  En  effet,  l’élé— 
vationar-f^de  l’eau  au-dessus  du  niveau  extérieur,  ne 


£i8  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE, 

peut  pas  surpasser  l ; à cause  de  x *4-,/= j,  6n  a doue 
x<fl ; d’ailleurs,  il  est  évident,  qu’on  doit  aussi 
avoir  x <«+  c;  or,  la  somme  des  deux  racines  de 
l’équation  précédente  étant  fl-\-a-\-c,  si  l’une  est 
plus  petite  que  a+c,  l’autre  sera  plus  grande  que  fly 
Ou  bien,  si  l’une  est  moindre  que  fl , l’autre  surpas- 
sera a -f-  c ; par  conséquent , l’une  des  deux  racines 
sera  seule  admissible,  et  l’autre  devra  être  rejetée 
comme  étrangère  à la  question. 

En  vertu  de  l’équation  d’équilibre,  la  forcé*  élas- 
tique —f— — .,  de  l’air  contenu  entre  ET'  et  GTE, 

-■  i.v  ' ‘ f.r'  ‘ 1 • 

est  égale  à gl  — g (x  rir.j)-  H en  résulte  sur  la  base 
inférieure  du  piston,  une  pression  dirigée  en  sens 
contraire  de  la  pesanteur,  et  égale  à glb — g(x-Ç-y)h.. 
La  base  supérieure  de  ce  corps  est  poussée  en  sens 
contraire  par  la  pression  atmosphérique , égale  à glb  j 
la  charge  que  le. piston  supporte,  ou  l’excès  de  cette 
seconde  force  sur  la  première,  est  donc  g(x  -\-ÿ)b, 
c’est-à-dire  , lë  poids  de  l’eau  contenue  entre  EyF,  et 
•*  E'F’,  et  élevée  au-dessus  du  niveau  extérieur;  ce 
qu’on  peut  regarder,  à priori , comme  évident. 

624.  Il  nous  reste  actuellement  à considérer  la  loi 
de  la  force  élastique  de  l’air,  relativement  à sa  tempé- 
rature. 

Si  l’air  et  différens  gaz , soumis  à une  pression  cons- 
tante , et  la  même  pour  tous , sont  placés  dans  une 
enceinte  dont  la  température  varie  d’un  instant  à 
l’autre , l’observation  prouve  que  tous  eês  fluides 
se  dilatent  également.  En  prenant  l’un  d’eux , l’air, 
par  exemple , pour  thermomètre , c’est-à-dire  , en 
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divisant  sa  dilatation  totale  en  parties  égales , qui 
marqueront  les  degrés  de  la  température,  il  en  ré- 
sulte que  les  accroissemens  de  volume  de  tous  ces 
gaz  seront  les  mêmes  pour  des  augmentations  égales 
de  température,  et  proportionnels  à ces  augmen- 
tations. L’observation  prouve  aussi  que,  dans  une 
étendue  très  considérable , les  indications  du  ther- 
momètre à air  diffèrent  très  peu  de  celles  du  ther- 
momètre à mercure  ; en  sorte  que  , dans  cette 
étendue,  la  dilatation  d’un  gaz  quelconque  est  pro- 
portionnelle à sqn  accroissement  <Te  température, 
indiquée  par  les  degrés  du  thermomètre  ordinaire. 
Enfin,  de  zéro  à ioo°;  c’est-à-dire,  de  la  tempéra- 
ture de  la  glace  fondante  à celle  de  l’eau  bouil- 
lante, M.  Gaj-Lussac  a trouvé  que  le  volume  de 
l’air  soumis  à une  pression  constante , et , par  consé- 
quent, celui  d’un  gaz  quelconque,  augmentent  dans  le 
rapport  de  l’unité  à 1,375;  ce  qui  donne  une  dilata- 
tion de  0,00375,  pour  chaque  degré  du  thermomètre 
centigrade. 

D’après  cela,  soient  V le  volume  d’un  gaz  quelcon- 
que , à la  température  zéro , <©•  sa  force  élastique , et 
D sa  densité.  La  pression  'ar,  rapportée  à l'unité  de 
surface,  restant  la  même,  et  le  nombre  de  degrés  de 
la  température  devenant  6 , désignons  par  V'  et  D'  ce 
que  deviendront  le  volume  çt  la  densité  du  gaz  ; 
nous  aurons 

V'  = V(i+*8), 

en  faisant 

a.  ==  0,00375  ; 

et  comme  la  densité  varie  en  raison  inverre  du  vo- 
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lume,  nous  aurons  aussi 


D'  = 


D 


i + *9‘ 

Maintenant,  supposons  qu’on  fasse  varier  la  pression 
sans  changer  la  température  0.  Soient  p et  p ce  que 
deviennent  simultanément  la  pression  et  la  den- 
sité, qui  étaient  <ar  et  D';  d’après  la  loi  de  Mariotte , 
on  aura 

psr 

P = W; 

et  en  mettant  pour  D'  sa  valeur  précédente ,"  et 
faisant 


il  en  résultera 


D — 

: Àp( i -f-  a0),  (a) 


pour  l’expression  de  la  force  élastique  d’un  gaz  quel- 
conque, en  fonction  de  sa  densité  et  de  sa  températute. 

6a5.  Cette  formule  convient  aux  gaz,  aux  vapeurs, 
et  à leurs  mélanges.  La  température  0 étant  indi- 
quée par  le  thermomètre  à mercure , elle  a lieu  poul- 
ies valeurs  négatives  de  0,  jusqu’à  environ  — 36°,  ou 
un  peu  moindres  que  la  température  de  la  congélation 
de  ce  fluide.  Elle^  aussi  été  vérifiée  pour  des  tempéra- 
tures qui  surpassai  Ait  beaucoup  ioo°  ; et  la  différence 
entre  les  lois  de  dilatation  de  l’air  et  du  mercure , ne 
commence  à devenir  un  peu  considérable  que  quand 
x s’élève  à environ  5oo°  (*). 


(*)  Voyez,  sur  ce  point , le  Mémoire  de  MM.  fetitet  Dulong  , 
inséré  dans  le  i8*  cahier  du  Journal  de  V École  Polytechnique. 
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Le  coefficient  k est  différent  pour  les  différons 
fluides.  Relativement  à l’air  atmosphérique,  MM.  Biot 
et  Arago  ont  trouvé , à l’Observatoire  de  Paris , 

•£=  >°46a, 


pour  le  rapport  de  la  densité  du  mercure  à celle  de 
l’air,  sous  la  pression  barométrique  de  o”^,  et  à la 
température  zéro  (n°  6i).  En  faisant  donc,  en  même 
temps , 

tar  mGh , h ==  om,76, 


la  valeur  de  k sera 


k = (795l»t2)Gî 

et,  dans  cette  valeur,  il  faudra  prendre  pour  G la 
gravité  au  lieu  où  le  rapport  a été  déterminé, 
c’est-à-dire,  à la  latitude  de  Paris,  pour  laquelle  on  a 
G = g”, 80896. 

Le  coefficient  de  G se  rapporte  à l’air  parfaite- 
ment sec  ; si  l’air  était  humide , sa  densité  serait 
moindre , sous  la  même  pression  et  à la  même  tem- 
pérature, et  la  valeur  de  k varierait  en  raison  inverse 
de  cette  densité.  Sous  la  pression  barométrique  de 
om,76,  et  à la  température  zéro,  soit,  par  exem- 
ple, cf  le  rapport  de  la  densité  de  l’air  au  maxi- 
mum d’humidité,  à la  densité  de  l’air,  parfaitement 
sec  ; on  aura , comme  on  le  verra  plus  loin , 


o"^6 — om,oo5o8  , 10 

‘ 16  ' 


om,oo5o8  . 

-^6~  = o>99749i 
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par  conséquent,  en  divisant  la  valeur  précédente 
de  k *par  cette  valeur  de  J',  on  aura  la  valeur  de  k 
qui  répond  au  maximum  d’humidité  de  l’air,  sa- 
voir : 

k = 7971  ”,09.' 

636.  Maintenant,  nous  formerons  sans  difficulté  les 
différentes  équations  d’équilibre  d’une  colonne  atmos- 
phérique.Supposons  que  cette  colonnesoit  cylindrique 
et  verticale,  et  qu’elle  ait  sa  base  à la  surface  de  la  terré 
et  s’étende  jusqu’à  la  limite  de  l’atmosphère.  Soit  A 
l’aire  de  sa  section  horizontale.  Divisons  cette  colonne 
en  couches  horizontales  infiniment  minces,  et  sup- 
posons la  surface  A assez  peu  étendue  pour  que  la 
densité  et  la  température  ne  varient  pas  sensiblement 
d’un  point  à un  autre  d’une  couche  quelconque.  Ap- 
pelons p , p , 0 , la  force  élastique  de  l’air,  sa  densité 
et  sa  température,  qui  ont  lieu  à la  distance  z de  la 
surface  de  la  terre.  Soit  aussi  g1  la  gravité  à cette 
même  distance;  Ag'pdz  sera  le  poids  de  I3  couche  dont 
l’épaisseur  est  dz , et  dont  les  deux  faces  répondent  à 
z et  2 — dz.  La  pression  qu’elle  éprouve  sur  sa  face 
supérieure  sera  Ap ; celle  qui  aura  lieu  sur  sa  face  in- 
férieure aura  pour  expression  A (p  — ^ dz^.  Mais  en 

passant  de  la  première  à la  seconde  face  , la  pression 
doit  augmenter  du  poids  Ag'pdz  ; il  faudra  donc 
qu’on  ait 

A(/>  ~ % fiz)  = AP  + Ag>fc> 

ou  simplement  ..  . 
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dp  = — g'fidz-,  (3) 

ce  qui  coïncide  avec  l’équation  qu’on  déduira  de  la 
formule  (3)  du  n*  583 , en  y faisant 

X = o,  Y = o,  Z =s  — g'. 


En  éliminant  p au  moyen  de  l’équation  (2),  il 
vient 

dp  g'dz 

p _r 


Si  l’on  appelle  r le  rayon  de  la  terre  et  g la  pesanteur 
à sa  surface , ou  aura 


g* 

(r+z)*’ 


à la  hauteur  z,  en  négligeant  la  variation  delà  force 
centrifuge,  ainsi  que  l’action  de  la  masse  d’air  comprise 
entre  les  deux  surfaces  sphériques'  et  concentriques 
dont  les  rayons  sont  r et  r+z,  laquelle  action  n’entre 
pas  dans  la  valeur  de  g , et  devrait  s’ajouter  à celle 
de  g'  (n°  101).  Nous  aurons,  de  cette  manière, 

dp  gr'dz 

~p  *(1  +*8)(r-M)’' 


Pour  intégrer  cette  formule,  il  faudrait  encore 
connaître  l’expression  de  0 en  fonction  de  z ; mais  la 
loi  des  températures. étant  inconnue,  on  est  obligé  de 
considérer  0 comme  une  constante  ; et  l’on  prend 
dans  chaque  cas , pour  sa  valeur , la  moyenne  des 
températures  qui  répondent  aux  points  extrêmes  de 
la  colonne  d’air  à laquelle  on  applique  cette  équation. 


Digitaed  by  Google 


TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE. 

Son  intégrale  est  alors 

'°SP  = ïo+JiV+1)  + c' 

C étant  la  constante  arbitraire.  En  désignant  par  <rsr 
la  pression  atmosphérique  qui  a lieu  à la  surface  de 
la  terre,  on  aura  à la  fois 


* = o,  />  = «,  log  «•  = + C; 

et  il  en  résultera  , a une  hauteur  (juelconcjue  z au—  • 

dessus  de  cette  surface, 

* • 

‘ W P = SU / /\ 

A(i  -+.  «S)  (r  4-  z)'  W 

En  vertu  de  cette  équation  et  de  la  formule  (a),  et 
en  désignant  par  e la  base  des  logarithmes  népériens, 
on  aura  maintenant 

ZL£L -g» 

p = <Z0-eA(,+a9)(r  + î),  p=—tl *(.  + «fl)(r  + t) 

v * r *(i  + »9)e  * 


pour  les  expressions  de  la  force  élastique  et  de  la 
densité  de  l’air,  depuis  la  surface  du  globe  jusqu’à  la 
hauteur  où  ce  fluide  a perdu  par  le  froid  toute  son 
élasticité. 

D’après  ce  qu’on  a dit  dans  le  n°  619,  le  poids  de 
la  colonne  atmosphérique  qui  a pour  base  l’unité  de 
surface,  doit  être  équivalent  à la  pression  sur  relative 
au  point  le  plus  bas;  et,  en  effet,  ce  poids  est  donné 

par  l’intégrale  fg'dz,  dont  la  valeur  est  <sr,  d’a- 
près les  expressions  de  f et  de  g'.  • 
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627.  La  force  motrice  d’un  ballon  qui  s’e'lève  ver- 
ticalement dans  l’atmosphère,  estl’excès  du  poids  de 
l’air  qu’il  déplace  à chaque  instant , sur  son  propre 
poids.  En  appelant  p sa  niasse  et  V son  volume, 
cette  force  sera  donc  V pg'  — pg' , k la  hauteur  z 
au-dessus  de  la  terre;  par  conséquent,  on  aura 

= Vfg'  — f*g'> 

pour  1 équation  différentielle  du  mouvement  vertical 
de  ce  corps , au  bout  du  temps  quelconque  t.  Si  l’on 
appelle  c sa  densité  moyenne,  de  sorte  qu’on  ait 
p=c\ , et  qu’on  substitue  pour  p et  g'  leurs  valeurs 
précédentes,  cette  équation  deviendra 


d*z  srg-r1 

dt'  k (1  -f-  «9  ) (r  -+•  z)* 


— Kr~ 


-t-  ai)  (r  + z) 


cgr‘ 
(r+  *)*  ‘ 


En  multipliant  par  idzy  intégrant  et  désignant  par  C 
la  constante  arbitraire , il  vient  , 


cdz  r TT{ 

-v-  = L — 2<are 
dt* 


— Srz 


1 4-  aS)  ( r 4-  *) 


+ 


2 cgr* 
r+zm 


Si  l’on  suppose  que  le  mobile  soit  parti  de  la  sur- 
face de  la  terre  avec  une  vitesse  nulle,  on  aura  à la 

*fois  z = o .et  ^ = o ; il  faudra  donc  qu’on  ait 

C — 2'sr  — zcgr; 
et  il  en  résultera 


« Jt7 

' dt'  ..  C . L1  e 


Sn  ~l 
*9) (r  4-  z) 


__  . . . 

pour  le  carré  de  la  vitessë  à une  hauteur  quelconque. 


2 grz 

7+1» 


a. 


« 


» , f J.»  i , • 
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En  résolvant  cette  équation  par  rapport  à dt , ou  dé- 
terminera ensuite  par  la  méthode  des  quadratures, 
le  temps  .que  le  mobile  emploiera  à parvenir  à uue 
hauteur  donnée. 


<Pz 


En  égalant  à zéro  la  valeur  de  ^ , 


on  déterrai- 

• ' .»  ' "r  . V 


nera  la  hauteur  à laquelle  le  mobile  demeurerait  en 
équilibre,  s’il  y parvenait  sans  vitesse  acquise;  et  de 
dz*  a 

même  l’équation  — = o,  fera  connaître  la  plus 

grande  hauteur  à laquelle  le  ballon  s’élèverait  dans 
l’atmosphère , en  supposant  que  sa  masse  et  son  vo- 
lume ne  varient  pas.  La  première  de  ces  deux  hau- 
teurs s’exprimera  au  moyen  d’un  logarithme  ; la  se- 
conde dépendra  d une  équation  transcendante , et 
ne  pourra  se  calculer  que  par  approximation. 

6?. 8.  Proposons-nous  maintenant  d’appliquer  l’é- 
quation (4)  à la  hiesure  des  hauteurs  verticales. 

Soient  h et  h'  les  hauteurs  du  mercure  dans  le  ba- 
romètre , à la  station  inférieure  et  à hi  station  supé- 
rieure ; T et  T'  les  températures  correspondantes 
du  mercure  ; t et  t'  celles  de  l’air,  qui  seront 
différentes  de  T et  T',  lorsque  le  mercure  du  ba- 
romètre 11’aura  pas  eu  le  temps  de  se  mettre , pen-« 
dant  les  observations,  en  équilibre  de  température  • * 
avec  l’air  environnant.  Si  m est  la  densité  du  mercure 

(T  - - T'\ 

1 555ô  )m  sera  sa  den“ 

sité  à la  station  supérieure , parce  que  la  densité  de 
ce  fluide  augmente  de  pour  chaque  degré  de  di- 
minution dans  4 température.  Pour  plus  de  simpli- 
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cité,  nous  comprendrons  le  facteur  i dans 

555o 

Ici  hauteui  h , qui  sera  alors  la  hauteur  observée  7 
multipliée  par  cette  quantité , et  nous  supposerons 
ensuite  que  tu  soit  la  densite  du  mercure  aux  deux 
stations.  De  cette  manière,  nous  aurons 


-sr  = mgh , p — mg'k'  = ; 


au  moyen  de  quoi  l’équation  (4)  deviendra 

grz 


log  F + 2 l°g  ~~  : 


(5) 


h ' r *{*+'.*»  (r+ fil  : 1 

Ainsi  qu’on  l’a  dit  plus  haut.,  il  faudra  pl'drilh^ 


\(t  + 0 pour  0.  La  valeur  de  a est  0,00375  pour 
1 air  sec,  aussi  bien  que  pour  celù/  qui  'renferme 
la  vapeur  d’eau  en  quantité  constante,  çt  dans,  une 
proportion  quelconque.  Mais  il  faut ' observer  que, 
quand  la  température  s’élève,  la  quantité  de  vapeur 
augmente,  en  général , dans  l’atmosphère  ; et  comme 
la  densité  de  la  vapeur  serait  à celle  de  l’air  comme 
10  est  a 16 , sous  la  pression  ordinaire  om,  76,  il 
s’ensuit  que  la  densité  de  l’air  libre , dont  la  tem- 
pérature augmenta  , doit  diminuer  dans  un  plds 
grand  rapport  que  celui  qui  répond  au  coefficient 
0,00375.  Pour  tenir  compte,  autant  qu’il  est  pos- 
sible , de  la  quantité  de  vapeur  qui  se  trouve  dans 
l’atmosphère,  nous  augmenterons  donç  le  coeffi- 
cient a\  et,  pour  la  commodité  du  calcul,  nous 
le  ferons  égal  a 0,004  » en  sorte  que  nous  aurons 


afl  ■•;== 


v(j_± J) 


‘ IOOO 


A 


.V.Vfc 

.‘T/1 


. r 

■*  A* 


A+i. 


4°.'. 


. *■> 


••'î  . fi 
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Les  logarithmes  qui  entrent  clans  le  premier  mem- 
bre de  l'équation  précédente,  sont  népériens;  poul- 
ies convertir  en  logarithmes  ordinaires,  je  multi- 
plie celte  équation  par  le  module  de  ceux-ci , que 
j’appelle  M , et  dont  la  valeur  est 

M = 0,4342945.  * 

La  gravité  g que  renferme  son  second  membre,  est 
celle  qui  répond  à la  station  inférieure  et  à la  la- 
titude du  lieu  de  l’observation.  En  désignant  cet  angle 
par  4 , et  comparant  la  gravité  g à celle  qui  entre 
dans  les  valeurs  de  k du  n°  6a5  et  qui  répond  à 
la  latitude  de  Paris,  on  aura 

* , (1 — o,oo2588  cos  24)  G 

. & — 0,002688  COS  2 (48°5o'l4'')* 


D’ailleurs,  les  coefficiens  de  G dans  ces  deux  va- 
leurs de  k répondant , l’un  à l’extrême  sécheresse 
de  l’air,  et  l’autre  à son  extrême  humidité,  on  peut 
prendre  la  demi-somme  de  ces  deux  quantités,  ou 
7961™, 10,  pour  le  coefficient  qui  convient  à l’état 
ordinaire  de  l’atmosphère.  On  aura  alors 


^ [1 — o,oo2588  cos  2 (48°  5o'  i4")]  — (18337", 46)  G ; 

et,  au  moyen  de  cette  valeur,  jointe  à celle  de  g, 
on  tirera  de  l’équation  (5) 


(,8337-,4«>[.  + ï^] 


2=  • 


1 — o,oo2588  cos  24  —J[lo*y 

+ alofi-(,-+ :)](,  + :); 
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formule  dans  laquelle  les  logarithmes  sont  actuelle- 
ment ceux  qui  ont  pour  base  le  nombre  10. 

Pour  faire  usage  de  celte  équation , on  négligera 

d abord  la  fraction  - contenue  dans  son  second  mem- 
bre ; ce  qui  fera  connaître  une  première  valeur  ap- 
prochée de  z : en  la  substituant  dans  ce  second  mem- 
bre, on  obtiendra  une  seconde  valeur  de  z,  plus 
approchée  que  la  première , et  à laquelle  on  pourra 
toujours  s’arrêter. 

En  remplaçant  le  nombre  18337,46  par  un  coef- 
ficient inconnu  a dans  cette  équation , et  détermi- 
nant a d’après  la  moyenne  d’un  grand  nombre  de 
hauteurs  z,  mesurées  trigonométriquement,  on  trouve 

a =‘  i8336m  ; 


ce  qui  diffère  très  peu  du  coefficient  18337,46,  que 
nous  avons  calculé  directement. 

62g.  Si  l’on  veut  employer  la  formule  (6)  à déter- 
miner l’élévation  d’un  lieu  de  la  terre,  au-dessus  du 
niveau  de  la  mer,  on  supposera  que  T',  t' , h'y  se  rap  - 
portent  à ce  lieu,  et  T,  t,  h,  au  bord  de  la  mer  qui 
en  est  le  moins  éloigné;  et,  pour  plus  d’exactitude, 
on  devra  prendre  pour  4 une  latitude  moyenne  entre 
celles  de  ces  deux  points*  D’après  la  remarque  du 
n"  255,  il  faudra  aussi  avoir  égard,  dàns  l’expression 
de  la  pesanteur  g',  à l’action  de  la  couche  de  la  terre 
dont  la  hauteur  est  z ; en  supposant  sa  densité  égale 
à la  moitié  de  la  densité  moyenne  de  la  terre,  on  a 
alors 


. * ... 
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et,  à cause  de  la  petitesse  de  la  fraction  *,  on  trou- 
vera qu’en  faisant  usage  de  cette  pesanteur  g',  la 
quantité*  i -f-  z-,  contenue  dans  la  formule  (6),  devra  * 

être  remplacée  par  i -f-  # 

Pour  donner  un  exemple  du  calcul  de  cette  for- 
mule, ainsi  modifiée,  je  prends  celui  qui  est  cité 
dans  Y Annuaire  du  Bureau  des  Longitudes,  et  qui 
se  rapporte  à la  hauteur  de  Guanaxuato  au-dessus  du 
niveau  de  la  mer.  * \ . •’ 

Les  données  de  cet  exemple  sont  : 

h =om,763i5,  T =t  =a503, 

A'  = Om, 60095,  T'  — t==  21*3',  %{/  = 2I0. 

La  hauteur  h',  corrigée  et  multipliée  par  le  facteur 

X T'  . . , . . * 

1 -f — 555-— , qui  doit  être  employée  daus  la  for- 
mule (6),  devient 

h'  = o"*,6oi58.  . .. 

* V * *’ 

En  négligeant  la  fraction  ^ dans  <!ette  formule  , on 

trouve  • ' , • 

z = *>77™>98  » 

pour  la  première  valeur  approchée  de  z;  et  en  subs- 
tituant cette  valeur  dans  la  même  formule,  prenant 
5z  . z • 

1 + r au  lieu  de  1 -f-  - , comme  il  vient  d etre  dit , 
°r  r • 

et  obsei’vant  qu’on  a 

r = 6566 198™,  • 


* 
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63 1 


on  obtient 


z = 2081™, 96, 


pour  la  hauteur  demandée , laquelle  est  moindre  que 
celle  de  X Annuaire,  d’à  peu  près  2 mètres  et  demi. 
63o.  Lorsque  la  hauteur  z n’est  pas  très  considé-  « 

rable,  on  peut  négliger  la  fraction  - dans  la  for- 
mule (6) , et  remplacer  en  même  temps  le  nombre 
i8337m,46  , par  un  coefficient- plus  grand.  Celui  qui 
résulte  d’observations  nombreuses  que  Ramond  a 
faites  dans  le  midi  de  la  France,  est  i83g3  mètres,. 
La  latitude  correspondante  est  à peu  près  4-  = 4^°  i 
et,  cela  étant,  l’équation  (6)  se  réduit  à 


z = t 83g5m  + 


2 (1  + 0 
1000 


ce  qui  est  la  formule  barométrique  dont  on  fait  le 

plus  communément  usage. 

Dans  un  même  vase  , et  sous  la  même  pression  at- 
mosphérique, l’ébullition  de  l’eau  distillée  commence 
toujours  à une  même  température , et  cette  tempéra- 
ture s’abaisse  à mesure  que  la  pression  extérieure 
diminue.  Si  donc  on  avait  formé,  par  l’expérience , 
une  table  des  températures  où  l’eau  commence  à 
bouillir,  sous  des  pressions  décroissantes  par  des 
différences  très  petites,  et  qu’on  portât  un  vase  con- 
tenant de  l’eau,  à différentes  hauteurs  au-dessus  de  la 
terre,  les  températures  où  celte  eau  commencerait  a 
bouillir,  feraient  connaître,  au  moyen  de  la  table 
que  nous  supposons,  les  hauteurs  barométriques  coi- 
respondantes,  que  l’on  pourrait  employer  dans  la* 
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formule  précédente.  C’est  de  cette  manière  qu’on  a 
proposé  de  déterminer  les  différences  de  hauteur 
au-dessus  de  la  terre,  par  l’observation  de  l’ébulli- 
tion de  l’eau , et  sans  recourir  explicitement  aux  me- 
sures du  baromètre. 

63 1.  Je  terminerai  ce  chapitre  par  quelques  re- 
marques relatives  au  poids  et  à la  force  élastique  des 
vapeurs,  laquelle  force  est  aussi  ce  qu’on  appelle  la 
tension  de  ces  fluides.  ^ 

Si  un  vase  fermé  renferme  un  liquide  en  quantité 
suffisante  pour  fournir  toute  la  vapeur  qui  peut  s’y 
former,  celle  qui  s’élève  de  ce  liquide  atteint,  plus 
ou  moins  vite,  un  maximum  qui  ne  dépend  que  de 
la  température,  et  qui  est  le  même  quand  le  vase  est 
vide  d’air,  ou  quand  il  contient  de  l’air  ou  un  gaz 
quelconque,  condensé  ou  dilaté.  Soit  que  cette  quan- 
tité de  vapeur  ait  atteint  son  maximum , ou  qu’elle 
soit  encore  au-dessous,  sa  tension  s’ajoute  à la  force 
élastique  du  gaz  sec,  et  la  somme  forme  la  force  élas- 
tique du  mélange.  A la  même  température,  la  tension 
maxima  est  differente  pour  les  différentes  vapeurs;  et 
la  loi  qu’elle  suit,  pour  une  même  vapeur,  n’est  pas 
encore  connue  en  fonctionde  la  température.  Relative- 
ment à la  vapeur  d’eau , les  expériences  les  plus  éten- 
dues qu’on  a faites,  jusqu’à  présent,  sont  celles  des 
commissaires  de  l’Académie  des  Sciences , dont  il  est. 
rendu  compte  dans  les  tomes  X et  XI  de  ses  Mé- 
moires. 

La  force  élastique  maxima  de  la  vapeur  d’eau  , 
formée  dans  le  vide,  à la  température  de  i8°,-5, 
par  exemple , est  mesurée  par  une  hauteur  baro- 
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métrique  de  om,oi6.  Quand  elle  se  produit  dans 
l’air  sec  , à cette  température  et  sous  la  pression 
ordinaire  om,76,  sa  force  élastique  s’ajoute  à cette 
pression,  et  l’expérieuce  donne  effectivement  om,rjr]G 
pour  la  pression  exercée  par  le  mélange. 

Si  l’on  pouvait,  sans  liquéfier  la  vapeur  isolée, 
élever  sa  tension  de  om,oi6  à om,j6,  sa  densité,  d’a- 
près la  détermination  de  M.  Gay-Lussac,  serait  à 
celle  de  l’air  sec,  sous  la  même  pression  et  à la 
même  température,  dans  le  rapport  de  io  à i6. 
En  vertu  de  la  loi  de  Mariotte  , la  densité  de  la 
vapeur  que  nous  prenons  pour  exemple  est  donc 

7ë‘  > celle  de  l’air,  à la  température  de  iS°,75 

et  sous  la  pression  de  o”,76,  étant  prise  pour  unité. 
Par  conséquent , si  l’on  appelle  P le  poids  d’un  litre 
de  cet  air,  et  P*  celui  d’un  litre  de  la  vapeur  d’eau , 
on  aura  ' 

y — . J.. 

À la  température  zéro , P serait  égal  à 1000  grammes, 
divisé  par  769,4  (n°  61);  pour  obtenir  sa  valeur  à la 
température  de  i8“,75,  il  faut  diviser  ce  quotient  par 
i H- (18,75)  (0,00375),  d’après  la  ldi  de  la  densité  de 
l’air;  il  en  résulte 

P s=  iF, 2i433, 

et  l’on  en  déduit 

P' = of,oi597. 

Le  poids  d’un  litre  de  vapeur,  à la  température  de 
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i8°,75,  et  à son  maximum  de  densité,  doit  aussi 
être  celui  de  la  plus  grande  quantité  de  vapeur  que 
peut  contenir  un  litre  d’air  à cette  température,  et 
quelle  que  soit  sa  densité.  Or,  par  une  expérience  di- 
recte , Saussure  a trouvé  io  grains  pour  le  plus  grand 
poids  de  la  vapeur  d’eau  qui  peut  se  former  dans 
un  pied  cube  d’air,  sous  la  pression  ordinaire  et  à la 
température  donnée;  d’où  il  résulte  (o,oi546)  gram- 
mes pour  le  décimètre  cube;  ce  qui  diffère  peu  du 
résultat  précédent. 

Généralement , sous  une  pression  barométrique  h , 
èt  à une  température  quelconque,  si  l’on  appelle  A 
la  densité  de  l’air  sec , A'  celle  de  l’air  mouillé , et 
a la  tension  de  l’air  qu’il  renferme , on  aura 


car  un  volume  quelconque  A d’air  mouillé  se  com- 
posera d’un  pareil  volume  d’air  sec,  dont  la  force 
élastique  serait  réduite  à h — a , et  la  densité  à 

h — a),  joint  à un  égal  volume  de  vapeur  qui 

aurait  ^ A pour  densité  ; par  conséquent , la 

somme  de  ces  deux  densités , multipliées-  par  A , 
exprimera  la  masse  AA'  du  mélange  ; et  en  suppri- 
mant le  facteur  commun  A , on  aura  l’équation 
précédente.  Cette  équation  servira  à déterminer  le 
poids  d’un  volume  donné  d’air  mouillé  , d’après 
le  poids  de  ce  volume  d’air  sec  à la  même  tempé- 
rature, et  la  tension  de  la  vapeur  contenue  dans 
l'air  mouillé.  En  y faisant  h = supposant 

• 

' » 
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que  la  température  soit  zéro,  et  observant  quà 
cette  température  la  tension  maximu  de  la  vapeur 
d’eau  est  o^ooôoS,  on  en  déduira  la  valeur  de  «T 
du  n°  625. 

65a.  Si  l’atmosphère  qui  nous  enveloppe  n’existait 
pas,  elle  serait  remplacée  par  une  autre  atmosphère  for- 
mée de  la  vapeur  d’eau  qui  s’élèverait  de  la  mer.  La  loi 
des  densités  de  ses  couches  et  sa  hauteur  totale  dépen- 
draient de  la  loi  de  la  température,  qui  aurait  lieu 
dans  cette  atmosphère  de  vapeur  aqueuse , et  que  nous 
ne  pouvonsaucunernent  connaître^  mais,  quelle  qu  elle 
soit,  le  poids  total  d’une  colonne  verticale  cylindrique 
de  cette  vapeur,  ayant  pour  base  l’unité  de  surface, 
sera  toujours  égal  à sa  force  élastique  qui  répond  à son 
point  le  plus  bas  (n°  626)  ; et  quand  sa  densité  en  ce 
point  aura  atteint  sou  maximum,  cette  force  ne  dé- 
pendra plus  que  de  la  température  correspondante.  A 
la  vérité,  nous  ignorons  ajissi  quelle  pourrait  être  cette 
température  ; et  il  y a lieu  de  croire  qu’elle  serait  beau- 
coup inférieure  à celle  qui  a lieu  maintenant  a la 
surface  de  la  terre,  parce  que  le  fluide  qui  se  trouve- 
rait en  contact  avec  cette  surface , aurait  une  densité 
beaucoup  moindre  que  celle  de  l’air  ordinaire.  Pour 
fixer  les  idées,  supposons  que  la  température  dout  il 
s’agit  soit  encore  i8°,75.  Le  poids  de  la  colonne 
d’atmosphère  aqueuse  ayant  pour  base  un  décimëtrç 
carré , ne  pourra  pas  excéder  celui  d’un  prisme  de  mer- 
cure qui  aurait  la  même  base , et  om,oi6  pour  hau- 
teur, c’est-à-dire,  le  poids  de  16  centièmes  d’un 
litre  de  mercure,  ou  à peu  près  25oo  grammes.  Le 
poids  de  toute  la  vapeur  d’eau  qui  peut  être  con,- 
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tenue  dans  une  colonne  d'air  de  notre  atmosphère  , 
dépend  de  la  loi  du  décroissement  de  la  température 
dans  le  sens  vertical,  et  ne  saurait  être  calculé;  ' 
mais  si  la  base  de  la  colonne  est  un  décimètre  carré , 
et  la  température  inférieure  i8%75,  on  s’assurera  ai- 
sément que  ce  poids  doit  surpasser  a3oo  grammes, 
en  observant  que,  dans  toute  la  partie  de  cette  co- 
lonne dont  la. température  différera  peu  de  i8°,y5 , 
et  jusqu  à la  hauteur  où  la  pression  ne  sera  pas  ré- 
duite à om,oi6,  chaque  litre  d’air  peut  reufermer  en- 
viron 16  milligrammes  de  vapeur.  * 

Ainsi,  1 atmosphère  qui  presse  sur  la  surface  de  la 
terre,  n’est  pas,  comme  on  le  disait  autrefois,  la 
cause  qui  empeche  les  liquides  de  se  vaporiser  et  de 
se  disperser  dans  1 espace;  au  contraire,  sa  présence 
permet  aux  vapeurs  de  se  maintenir,  au-dessus  de  la 
terre , en  plus  grande  quantité  que  si  l’atmosphère 
n’existait  pas.  # 
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CHAPITRE  VI. 

DE  LA  FORCE  ELASTIQUE  ET  DE  LA  CIIALEUR 
DES  GAZ. 

633.  La  loi  de  Mariotte  suppose,  comme  nous 
l’avons  dit  (n°  622),  qu’on  a laissé  au  fluide,  dilaté 
ou  condensé,  le  temps  de  revenir  à sa  température 
primitive.  Si  l’on  ne  prend  pas  cette  précaution  , la 
température  augmente  ou  diminue  en  même  temps 
que  la  densité , et  la  force  élastique  croissant  ou  dé- 
croissant ainsi , à raison  de  la  densité  et  à raison  de 
la  température,  on  conçoit  qu’elle  doit  varier,  pour 
un  même  fluide,  dans  un  plus  grand  rapport  que  sa 
densité.  Lorsque  le  fluide  est  contenu  dans  un  vase 
dont  les  parois  sont  imperméables  à la  chaleur,  il 
conserve  tout  son  calorique,  en  se  condensant  ou  en 
se  dilatant , et  sa  température  augmente  ou  diminue 
en  conséquence.  Il  en  est  de  même  toutes  les  fois 
que  ses  variations  de  densité  sont  assez  rapides  pour 
que  sa  chaleur  propre  n’ait  pas  Je  temps , dans  le  cas 
de  la  condensation , de  s’échapper  sous  forme  rayon- 
nante, ou  de  se  communiquer,  par  le  contact,  aux 
corps  voisins,  et  pour  que,  dans  le  cas  de  la  dilata-» 
tion,  ces  corps  ne  puissent  communiquer  au  fluide, 
parle  rayounement  ou  par  le  contact,  une  quan- 
tité sensible  de  calorique.  C’est  ce  qu’on  suppose,. 
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par  exemple,  comme  on  l’expliquera  par  la  suite  , 
relativement  aux  variations  de  densité  qui  ont  lieu 
dans  les  ondes  sonores,  et  dont  la  durée  n’est  que  de 
quelques  millièmes  de  seconde.  Dans  cette  question, 
et  dans  beaucoup  d’autres , il  serait  important  de 
connaître  l’expression  de  la  force  élastique  d’un  gaz, 
en  fonction  de  la  densité,  et  l’élévation  ou  l’abais- 
sement correspondant  de  la  température,  lorsque 
la  quantité  de  chaleur  de  la  masse  fluide  demeure 
invariable.  Mais  nous  manquons,  dans  l’état  actuel 
de  la  science , des  données  nécessaires  pour  la  solu-  » 
tion  complète  de  ce  problème  ; et  je  vais  exposer, 
dans  ce  chapitre , ce  que  le  calcul  et  l’expérience 
nous  ont  appris , jusqu’à  présent , sur  cette  ma- 
tière. 

654-  Soient  p la  densité  d’un  gaz,  0 sa  tempéra- 
ture en  degrés- du  thermomètre  centigrade,  et  p la 
pression  qu’il  exerce  sur  chaque  unité  de  surface , 
ou  la  mesure  de  sa  force  élastique;  on  aura  (n°  624) 

P — + «6);  (x) 

a et  À:  étant  deux  coefficiens  indépendans  de  p et  9, 
dont  le  premier  est  le  même  pour  tous  les  gaz  et 
égal  à 0,00375 , et  dont  le  second  doit  être  donné 
pour  chaque  gaz  en  particulier. 

La  quantité  totale  de  chaleur  contenue  dans  un 
poids  donné  d’un  corps , dans  un  gramme , par  exem- 
ple, ne  saurait  être  calculée;  on  la  regarde  comme 
inépuisable , et  comme  extrêmement  grande  par  rap- . 
port  aux  quantités  dont  elle  varie  quand  ce  corps 
change  de  densite  ou  de  température  ; et  ce  sont 
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ces  quantités  auditives  ou  soustractives  que  l’on  com- 
pare entre  elles,  et  que  l’on  soumet  au  calcul.  Ainsi, 
nous  désignerons  par  q l’excès  de  la  quantité  de 
chaleur  contenue  dans  un  gramme  du  gaz  que  nous 
considérons,  sur  celle  que  ce  gramme  renferme, 
lorsque  le  gaz  a une  température  et  une  densité 
choisies  arbitrairement , qui  seront , pour  fixer  les 
idées,  la  température  zéro  et  la  densité  correspou-  • 
dante  à la  pression  ordinaire  de  om,76.  Cette  quan- 
tité q sera  une  fonction  de  p , p , 0 , ou  simple- 
ment de  p et  p,  puisque  ces  trois  variables  sont 
liées  entre  elles  par  l’équation  précédente.  Ou  aura 
doue 

* ? = f(p>  r); 

. i,  ‘ * M % 

f indiquant  une  fonction  dont  il  s’agira  de  déter- 
miner la  forme. 

La  chaleur  spécifique  de  ce  gramme  de  fluide  est 
la  quantité  de  chaleur  qu’il  faudrait  lui  communi- 
quer pour  élever  sa  température  d’un  degré , ou , 
pour  ainsi  dire , la  vitesse  de  l’accroissement  de  q 

par  rapport  à 0 , dont  l’expression  sera  Mais  on 

pourra  la  considérer  sous  deux  points  de  vue  dif- 
féftns  : en  supposant  la  pression  p constante , et 
laissant  au  gaz  la  liberté  de  se  dilater,  ou  bien  en 
le  tenant  sous  un  volume  constant , et  supposant 
que  la  pression  p augmente  avec  la  température.  Eu 
vertu  de  l’équation  (i),  on  a 

<U_  T!,  . 

* d8  » + <*4  ’ . : y 
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quand  on  regarde  p comme  une  constante,  et 

• * 

dp  ap 

dï  ~ I + *8  •» 

P v s 

lorsqu’on  suppose  /»  invariable.  Si  dônc  on  appelle 
c la  chaleur  spécifique  dü  gaz  à pression  constante, 
et  c,  sa  chaleur  spécifique  à volume  constant,  de 
sorte  qu’on  ait 

. dq  df_  dq  dp 

C “ df  di  ’ C‘  — dp  di’ 


il  en  résultera 


dq «p 

df  i -j-  aQ  ’ 


dq  Ap 
dp  i 4.  aô  \ 


C,=  ±T^,  T2) 


et,  par  conséquent, 

d_l 

df 


rdi  + 


(3) 


en  désignant  par  ^ le  rapport  des  deux  chaleurs 
spécifiques , c’est-à-dire  , en  faisant 

* C 


Il  est  évident,  à priori,  que  ce  rapport  y chiit 
surpasser  l’unité  ; car  il  faut  plus  de  chaleur  plur 
augmenter  la  température  d’un  gaz,  et  le  dilater 
en  même  temps , que  pour  augmenter  sa  tempéra- 
ture d’une  même  quantité , sans  écarter  sês  molé- 
cules. Mais  l’expérience  peut  seule  faire  connaître 
la  valeur  de  y pour  les  diflérens  gaz , «t  comment 
cette  valeur  dépend  de  la  pression  et  de  la  densité. 


P 
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Cette  valeur  se  déduit,  comme  on  le  verra  tout  à 
l’heure , de  l’accroissement  de  la  température  cor- 
respondant à une  petite  condensation  du  gaz,  sans 
aucune  perte  de  chaleur.  * * 

655.  Représentons  toujours  par  6 la  température 
*du  gaz  j et  soit  qu’elle  devient  après  que 

Aa  densité  du  fluide  a été  augmentée,  par  une  com- 
pression très  rapide , dans  le  rapport  de  1 + à 
l’unité  ; «T  étant  une  très  petite  fraction.  Si  la  perte 
de  chaleur,  pendant  la  durée  de  cette  compression , 
a été  insênsible,  l’accroissement  de  température  u> 
correspondant  à la  très  petite  condensation  S' , est 
la  quantité  qu’il  s’agira  d’abord  de  déterminer  par 
-l’expérienœ  suivante.  - 

Pour  cela , supposons  que  le  gaz  soit  de  l’air  at- 
mosphérique contenu  dans  un  vaisseau  fermé , et 
dont  la  pression  , la  densité  et  la  température  soient 
les  mêmes  qu’à  l’extérieur , où  nous  supposerons 
qu’elles  sont  représentées  par  p,  p , 0,  pendant  toute 
la  durée  de  l’observation.  On  enlève  une  petite  por- 
tion de  l’air  intérieur;  et,  après  que  l’air  restant  a 
repris  sa  température  primitive,  on  désigne  par  p' 
et  p'sa  pression  et  sa  densité,  ün  rétablit  ensuite  la 
communication  avec  l’air  extérieur  ; la  pression,  la 
densité  et  la  température  augmentent  en  même 
temps;  en  sorte  qu’après  un  temps  très  court,  la 
pression  intérieure  est  égale  à la  pression  qui  a lieu» 
au  dehors.  A cet  instant,  on  interrompt  la  commu- 
nication, et  l’on  désigne  par  p''  et  G -f-  u>  la  densité 
et  la  température  intérieures.  EuHn , cet  accroisse- 
ment » de  la  température  se  dissipe;  et,  sans  que  la 
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densité  f"  varie , la  pression  intérieure  diminue , et 

devient  p".  * 

La  densité  de  l’air  intérieur  ayant  passé  très  rapi- 
dement de  f'  à f>" , si  l’on  prend  , 


et  qu’on  fasse  abstraction  de  la  petite  quantité  de 
chaleur  qui  a pu  être  absorbée  par  le  vase , pendant 
le  temps  de  ce  passage , l’accroissement  de  tempéra- 
ture a sera  celui  qui  répond  à la  condensation  et 
dont  on  cherche  la  valeur.  L’indication  d’un  ther- 
momètre plongé  dans  l’air  intérieur,  serait  trop  lente 
pour  faire  connaître  cette  augmentation  A tempéra- 
ture, qui  ne  subsiste  que  pendant  un  temps  très 
court  ; mais  on  peut  conclure  la  valeur  de  a,  des  trois 
pressions  p,  p",  p",  ou  des  trois  hauteurs  baromé- 
triques correspondantes , que  l’on  a le  temps  d’ob- 
server. 

* 

En  effet,  il  y a deux  époques,  dans  l’expérience 
qu’on  vient  de  décrire,  où  la  même  température  fl 
répond  à des  densités  différentes  p'  et  p",  et  aux 
pressions  données  p ' et  p".  D’après  la  loi  de  Mariotte, 
on  a donc 


.et , conséquemment , 


S = 


P- P . 
P'  ' 


ce  qui  fait  connaître  la  condensation  «f.  De  plus,  il  y 
a aussi  deux  époques  où  la  même  densité  p"  a lieu 
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pour  les  températures  0 -f-  co  et  0,  sousdes  pressions 
p et  p".  D’après  la  loi  des  forces  élastiques  à égale 
densité,  on  aura  donc  aussi 


p • « + x(S-h  »)  _ 

p"  ~~  1 + » 


(4) 


d’où  l’on  tirera  la  valeur  de  a correspondante  à la 
condensation  . * 

Dans  une  expérience  faite  par  MM.  Desormes  et 
Clément,  où  le  passage  de  la  densité  f>'  à la  densité  f" 
s’est  effectué  en  moins  d’une  demi-seconde,  on  a eu 

p = om,rj665 , ’/>'  = om,7527,  p"  ==  om,j6uç)i 

ce  qui  donne 

eT  = o,oi33. 

On  avait  aussi  0=i26,5  ; et,  à cause  de  a=o, ooZ'jS, 
on  déduit  de  l’équation  (4) 


co 


= 1 °,  3 x 7 3 ; 

d’où  il  résulte  que  pour  une  condensation  de  0,01 33 , 
sans  perte  de  chaleur,  la  température  de  l’air  augmen- 
terait de  i°,3i73,  ou  d’à  peu  près  un  degré  pour  une 
condensation 

o,oi33i 

eP  — 5 — 3-  = 0,0101. 

. , I,3l73 

Cét  accroissement  de  température  peut  aussi  se 
'déduire  de  la  vitesse  du  son  ; et  de  cette  manière 
j’avais  trouvé , autrefois , un  accroissement  d’un  de- 

gré  pour  une  condensation  , sans  perte  de  cha- 

4>- 
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leur;  résultat  dont  l'expérience  que  nous  citons  ne 

s’écarte  pas  beaucoup. 

636.  Maintenant , je  dis  que  le  rapport  y du' 
n*  654  a pour  expression 


ctûf 

(i  + uô)/:\  . 


(5) 


Supposons,  en  effet,  que  la  force  élastique  et  la  tem- 
pérature d’un  gaz  étant,  comme  précédemment,  p 
et  6,  la  condensation  4'  soit  équivalente  à celle 
que  le  fluide  éprouve,  lorsqu’on  diminue  un  tant 
soit  peu  sa  température,  sans  changer  la  pression.  En 
désignant  par  e cette  petite  variation  de  température , 
on  aura 


i -p  œfl* 

Appelons  T la  quantité  de  chaleur  qu’il  faudrait  com- 
muniquer à un  gramme  du  gaz  que  l’on  considère  , 
pour  élever  sa  température,  de  — s à 0,  sans  chan- 
ger la  pression  p;  la  chaleur  spéciflque,  à pression 
constante  , étant  c , on  aura  aussi  . . . , 


T = Ci. 

Après  cette  communication  de  chaleur,  supposons 
que  l’on  comprime  subitement  ce  fluide  , de  ma- 
nière à le  ramener  à son  volume  primitif  ; il  éprou- 
vera alors  la  condensation  J'  ; et  s’il  n’a  perdu  aucune 
quantité  de  chaleur,  sa  température  aura  augmenté 
de  ® , et  sera  devenue  0 -f-  u.  Dans  cet  état , la 
pression  du  fluide  sera  devenue  plus  grande  que  p; 
mais,  sans  changer  le  volume , si  on  laisse  la  tem* 
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pérature  s’abaisser  jusqu'à  0 — e , cette  pression 
diminuera  aussi,  et  redeviendra  égale  à p.  Pendant 
cet  abaissement , le  gaz  perdra  une  quantité  de  cha- 
leur proportionnelle  à la  petite  diminution  de  tem- 
pérature t + où  , et  exprimée  par  ct  (e  -f-  o>)  , puis- 
que ct  est  sa  chaleur  spécifique  à volume  constant. 
Le  volume,  la  température  et  la  pression  étant  les 
mêmes , après  cette  perte  de  chaleur,  qu’ils  étaient 
avant  que  la  quantité  de  chaleur  T eût  été  commu- 
niquée au  fluide , il  est  nécessaire  que  la  perte 
c,( i -f-  a»)  de  chaleur  soit  égale  à T ; on  a donc 


« = c,(e  + «); 


d’où  l’on  tire 


V I * 

y — t*  = 1 + 


et  , en  ayant  égard  à la  valeur  précédente  de  J'  , 
cette  valeur  de  y coïncide  avec  la  formule  (5). 

637.  Si  nous  mettons,  dans  cette  formule 

au  lieu  de  «T , et  pour  eu  sa  valeur  tirée  de  l’équa- 
tion (4),  nous  aurons 

y -,  , -L.  {P 

I ' . * « 

ce  qui  fera  connaître  la  valeur  de  y,  d’après  les 
pressions  p , pi,  _p",  ou  les  hauteurs  barométriques 
correspondantes,  qui  résultera  de  l’expérietjce  ci- 
dessus  décrite.*  *:  ’ . 

. En  faisant  usage  des  valeurs  numériques  de  p , 
p' y p ",  précédemment  citées  ,„oo  trouve  • 
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• y = 1,3482, 

pour  la  valeuv  du  rapport  des  deux  chaleurs  spé- 
cifiques p et  c/f.dans  le  cas  de  l’air  atmosphérique. 

MM. . Gay-Lussac  et  Welter  ont  obtenu,  par  un 
procédé  analogue,  une  valeur  de  ce  rapport  un 
peu  différente , savoir  : • 

' y — 1*3748  ; 

et  ils  se  sont  assurés  que  cette  quantité  est  indé- 
pendante de  la  température  et  de  la  pression  de 
l’air  ; en  sorte  que  dans  l’équation  (3) , appliquée 
à ce  fluide , on  pourra  considérer  y comme  une 
quantité  constante.  Par  un  procédé  différent,  M.  Du- 
long  a trouvé,  pour  l’air  parfaitement  sec  (*), 

y = 1,421, 

et  une  valeur  sensiblement  égale  à celles;»  pour  le 
gaz  oxigène  et  pour  le  gaz  hydrogène.  Mais  pour 
d’autres  fluides,  tels  que  l’acide  carbonique  et  le  gaz 
oléfiant,  ce  procédé,  que  nous  indiquerons  par  la 
suite,  a donné  des  valeurs  très  inégales  de  y,  et 
moindres  que  la  précédente  ; de  manière  que  ce  rap- 
port dépend,  en  général,  de  la  nature  du  gaz  au- 
quel il  répond. 

638.  En  regardant  y comme  une-  quantité  cons- 
tante, l’intégrale  de  l’équation  (3)  aux  différences 
partielles  est 

? ''  * * *4 

? = / 


(*)  Mémoires  de  l' Académie  des  Sciences,  tome  X. 
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f désignant  la  fonction  arbitraire.  On  aura  récipro- 
quement 

P = cy<Pq , 


et,  à cause  de  lequation  (i), 
9 = 


<p  étant  uue  fonction  inverse  de  f. 

La  quantité  q restant  la  même,  si  p , />,  8,  devien- 
nent p1,  f\  Q’,  on  aura  de  même 


p'=f'y<pq, 

On  a - = 266,67  » et  Pour  q116  0 et  soient  des  de- 


grés centigrades,  il  faudra  que  ce  facteur  de  leurs  * 
expressions  exprime  de  semblables  degrés.  En  élimi- 
nant , en  outre , <pq  entre  ces  dernières  équations  et  les 
précédentes , il  en  résultera 


• P = P (',)'■  A 


8'  ==s  (266°, 67  -f-  0)  (-)>  ' — 266*, 67 


(6) 


Ces  équations  (6)  contiennent  les  lois  de  la  forée 
élastique  et  de  la  température  des  gaz,  comprimés 
ou  dilatés  sans  aucune  variation  dans  leur  quantité 
de  chaleur;  elles  sont  fondées  sur  la  seule  hypothèse 
que  le  rapport  y des  deux  chaleurs  spécifiques  ne  va- 
rie pas,  pour  un  même  fluide,  avec  la  pression  et  la 
température;  hypothèse  qui  a été  vérifiée , quant  à 


! » W .; 
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l’air  atmosphérique,  par  les  expériences  citées  dans 

le  numéro  précédente 

639.  11  faut  faire  une  seconde  supposition  pour 
déterminer  Ja  fonction  arbitraire  f que  renferme  la 
valeur  de  q.  La  plus  simple  est  d’admettre  que,  sous 
une  pression  constante , un  gaz  se  dilate  uniformé- 
ment pour  des  augmentations  égales  de  quantité  de 
chaleur;  ce  qui  revient  à dire  que  la  chaleur  spéci- 
fique c est  constante,  lorsque  l’accroissement  d’un  de- 
gré de  température  auquel  elle  répond  (n°  634)  est 
mesuré  par  un  thermomètre  à air.  Dans  cette  hypo- 
' thèse,  q devra  être  une  fonction  linéaire  de  ô ; or, 
si  l’on  substitue,  dans  la  fonction  y-,  la  valeur  de  p 
tirée  de  l’équation  (1)  , on  a 


- Q + o) 


s = fi 

on  aura  donc 

q = A -{-  B (266°, 67  -f-  ô)  p 


y 1 . 


A et  B étant  des  quantités  indépendantes  de  p et  0 , 
, et  relatives  à la  nature  du  gaz  que  l’on  considère. 

' D’après  les  équations  (2),  on  aura  a 


et  pour  connaître  la  chaleur  spécifique  d’un  gaz , à 
pression  constante  ou  à densité  constante,  sous  toutes 
les  pressions,  il  suffira- qu’elle  soit  connue  sous  une 
pression  déterminée.  Selon  MM.  Laroche  et  Bérard  , 
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on  a,  par  exemple,  0 = 0,2669  pour  l’air  sec,  sous 
la  pression  de  o“,76;  la  chaleur  spécifique  de  l’eau 
étant  prise  pour  unité.  En  appelant  <ar  la  pression 
corresporîdante  à Cette  hauteur*  barométrique,  on 
aura  donc 

' • :• 

0,2669  ==  ; 

• f » * 

et  si  l’on  appelle  aussi  h la  ►hauteur  du  baromètre, 
exprimée  en  mètres,  et  qui  répond  à la  pression  quel- 
conque p,  de  sorte  qu’on  ait  ^ = ^6'  ^ en  rt^“ 
sultera  . , . . . \ 

c = 0,2669.  y;  • 

d’où  l’on  déduira  la  valeur  de  ct , en  divisant  par  la 
constante  y.'  Comme  cette  constante  est  plus  grande 

* ».  . ' 1 *»  t * 

que  l’unité,  ce  qui  rend  positif  l’exposant  1 , on 

voit  que  la  chaleur  Spécifique  d’un  gramme  d’air 
diminuera,  quand  sa  force  élastique  ou  la  hauteur  h 
augmentera.  • ' . 

Si  l’on  désigne  par  m la  quantité  de  chaleur  per- 
due par  un  gramme  d’air,  quand  sa  température  s’a- 
baissera de  n degrés,  sans  que  la  force  élastique 
varie , on  aura 

m = «(0,2669)  (nrO'  *• 

A volume  égal , et  pour  une  même  température  pri- 
mitive, le  poids  de  cet  air  sera  augmenté  dans  le 
rapport  de  h'  a h,  sous  une  pression  mesurée  par  une 
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autre  hauteur  K du  baromètre.  Eu  appelant  ni' 
la  quantité  de  chaleur  perdue  par  ce  même  volume 
sous  cette  autre  pression,  et  pour  l’abaissement  n de 
température,  nous  aurons  donc  • 

m' ~ T (°>2669)  (jtt)'  ; 
d’où  l’on  déduit 


pour  le  rapport  des  quantités  de  chaleur  perdue 
par  un  même  volume  <i air,  sous  des  pressions  diffe- 
rentes. 

Dans  un  cas  où  l’on  avait 

h'  = i”,oo58,  h = om,74o5, 

P > • 

MM.  Laroche  et  Derard  ont  trouvé  ' 

■ " m! 

/ m ~ *>2396; 

eu  prenant  la  moyenne  de  deux  observations.  Pour 
ces  valeurs  de  h et  h',  et  en  faisant  y = 1,421,  la 
formule  donne 

ï = »>24o5; 

ce  qui  ne  diffère  pas  sensiblement  du  résultat  de 
l’expérience. 

640.  Si  l’on  veut  appliquer  la  formule  (7)  à la  va- 
peur d’eau , il  faudra  supposer  : 

i°.  Que  quand  un  gramme  de  vapeur  est  formé,  et 
qu  il  11e  s en  précipite  aucune  partie,  ni  ne  s’en  ajoute 
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de  nouvelle,  le  rapport  représenté  par  y,  de  sa  cha- 
leur spécifique  à pression  constante,  à sa  chaleur  spé- 
cifique sous  un  volume  constant,  ne  varie  pas  avec 
la  température  et  la  densité  ; 

a*.  Que  la  quantité  de  chaleur  nécessaire  pour 
élever  la  température  de  ce  gramme  de  vapeur,  d’un 
nombre  quelconque  de  degrés,  soit  sous  une  pression 
constante,  soit  sous  un  volume  invariable,  est  pro- 
portionnelle à ce  nombre,  la  température  étant  mar- 
quée par  un  thermomètre  à air. 

Cela  posé,  si  l’on  appelle  C la  quantité  de  chaleur 
nécessaire  pour  convertir  en  vapeur,  sous  la  pres- 
sion barométrique  de  om,qÇ>,  et  à une  température 
de  ioo°,  un  gramme  d'eau  dont  la  température  pri- 
mitive était  zéro  ; que  l'on  désigne  par  q la  quantité 
de  chaleur  qu’il  faudrait  employer  pour  vaporiser  ce 
même'  gramme  d’eau,  et  donner  à la  vapeur  une 
température  8,  sous  la  pression  quelconque  p \ enfin , 
que  l’on  désigne  par  c la  chaleur  spécifique  de  la  va- 
peur d’eau  sous  la  pression  constante  de  om,y6 , et 
que  l’on  remplace  dans  l’équation  (q),  la  pression  p 
par  la  hauteur  barométrique  qui  lui  sert  de  mesure , 
et  que  nous  représenterons  par  A, -il  faudra  que  cette 
formule  donne  q=C,  quand  h = om,'j6  et  0 = ioo°, 

et  = cf  lorsque  h c=  Or,  en  déterminant, 

d’après  ces  conditions,  les  deux  constantes  arbi- 
traires A et  B quelle  renferme , elle  devient  ensuite 

V = C + c Q 366°,67  + 0)  (~x~)  v —366°, 67^.  (8) 
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Il  serait  à désirer  que  le  degré  d’exactitude  de  cette 
formule  fût  vérifié  par  l’expérience,  et  que  les  trois 
constantes  C,  c ,y,  qu'elle  renferme,  fussent  déter- 
minées avec  précision.  Si  l’on  prend  pour  unité  la 
chaleur  spécifique  d’un  gramme  d’eau  à la  tempéra- 
ture zéro , on  a 

C = 55o , 

en  adoptant  pour  C la  moyenne  des  valeurs  de  cette 
quantité",  que  différens  physiciens  ont  obtenues.  En 
même  temps,  on  aura 

c = 0,847  » 

d’après  une  expérience  assez  peu  concluante , et  qui 
mériterait  d’être  répétée.  Quant  à la  valeur  de  y , 
elle  nous  est,  jusqu’à  présent,  tout-à-fait  inconnue. 

641  • Soit  que  la  densité  f de  la  vapeur  d’eau  cor- 
respondante àv  la  pression  p et  à la  température  6,  ait 
atteint  son  maximum,  ou  qu’elle  soit  au-dessous , 1 e- 
quation  (1),  qui  convient  aux  vapeurs  et  aux  gaz 
permanens , fera  toujours  connaître  la  valeur  de  f> , 
quand  celles  de  p et  0 seront  données.  En  appelant  D 
la  densité  à la  température  de  ioo°  et  sous  la  pres- 
sion ordinaire  de  om,76,  et  désignant,  comme  précé- 
demment, par  h la  hauteur  barojnétrique  qui  répond 
à p,  on  déduira  de  cette  équation  (2) 

DA  366°,  67 

^ = om,  76 -266*,  67  +ô‘ 

Le  poids  d’un  litre  d’air  sec , à la  température  zéro 
et  sous  la  pression  de  om,76,  étant  isr,ai453  (n°  63 1), 

il  deviendra  $"g~ > ou  osr,883,  à la  température 
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4e  ioo*;  jet  le  poids  d’un  litre  de  vapeur  d’eau  i 
à la  même  température  et  sous  ia  même  pression , 
sera  jf  (o8',883),  ou  o<r,55;  par  conséquent,  on  aura 

ï?  en  _ vh  20,8r.66 
D ' * ' o“, 76' 266,67  -f-  9*' 

- J ' i • + ’ * ' * 

pour  le  poids  d’un  volume  v de  vapeur,  à la  tempé- 
rature 8 et  sous  la  pression  quelconque  h.  Donc , en 
appelant  V la  quantité  de  chaleur  nécessaire  pour 
former  ce  poids  de  vapeur,  l’eau  étant  primitivement 
à la  température  zéro , V sera  le  produit  de  ce  nom- 
bre de  grammes  et  de  la  quantité  q donnée  par  la 
formule  (8)  ; en  sorte  que  nous  aurons 

• ...  . * • ‘ .1 

■y,  vhq  201  sr, 66 

om,  76  *266,67  -f-  Ô‘ 

' >.  7 . *1  • . 

L’unité  à laquelle  cette  quantité  V se  trouve  rappor- 
tée , est  la  quantité  de  chaleur  nécessaire  pour  éle- 
ver, de  zéro  à un  degré,  la  température  d’un  gramme 
d’eau;  et  cette  unité  est,  comme  on  sait,  égale  à 
soixante-quinze  fois  la  quantité  de  chaleur  qu’il  faut 
employer  pour  liquéfier  un  gramme  de  glace  à la 
température  zéro,  sans  élever  cette  température. 

Diverses  observations  ont  porté  plusieurs  physi- 
ciens à penser  que  quand  la  vapeur  d’eau  a atteint 
le  maximum  de  densité,  correspondant  à sa  tempe-  f 
rature,  la  quantité  de  chaleur  que  nous  avons  dési- 
gnée par  q ne  varie  plus  avec  cette  température. 

C’est  à cet  état  que  l’on  emploie  ce  fluide  dans  les 
machines  à vapeur  : le  rapport  de  la  quantité  de 
chaleur  produite  \ à sa  tension  h,  serait  donc  alors; 
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toutes  choses  d’ailleurs  égales,  en  raison  inverse  de 
266°, 67+6;  par  conséquent,  le  rapport  de  la  dé- 
pense de  chaleur  à l’effort  exercé  sur  le  piston , qui 
a h pour  mesure,  diminuerait  quand  la  température 
deviendrait  plus  grande , et  ce  rapport  serait  le  moin- 
dre dans  les  machines  à haute  pression.  Mais  l’écono- 
mie de  combustible  qui  eu  résulterait  en  leur  faveur 
serait  loin  de  répondre  à celle  que  l’expérience  pa- 
rait indiquer  j et  c’est  sans  doute  à d’autres  circons- 
tances que  ces  machines  doivent  leur  avantage  re- 
latif. 

642.  Concevons  que  la  partie  du  cylindre  vertical 
ABCD  (fig.  53),  qui  est  comprise  entre  la  surface  EF 
de  l’eau  et  la  base  GH  d’un  piston , soit  remplie  par 
de  la  vapeur  d’eau  au  maximum  de  densité , corres- 
pondant à la  température  0 de  cette  vapeur,  de  l’eau 
inférieure,  du  cylindre  et  du  piston.  Dans  cet  état, 
supposons  que  la  force  élastique  de  la  vapeur  fasse 
équilibré  au  poids  du  piston,  de  sorte  qu’en  appelant 
p cette  force , P ce  poids,  y compris  la  pression  exté- 
rieure que  le  piston  supporte , et  A l’aire  de  sa  base 
horizontale,  on  ait 

P = Ap. 

Si  l’on  augmente  le  poids  P,  et  qu’il  devienne  P+IT, 
^ le  piston  descendra,  et  l’espace  occupé  par  la  vapeur 
diminuera;  mais  comme  on  l’a  supposé  à son  maxi- 
mum de  densité,  une  partie  se  liquéfiera;  et  si  la  tem- 
pérature ô est  invariable,  la  pression  p le  sera  aussi.  A 
la  vérité , dans  le  premier  moment  de  la  compression, 
la  température  6 augmentera,  de  telle  sorte  que  la 
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liquéfaction  pourra  n’avoir  pas  lieu  d’abord,  et  la 
pression  p pourra  augmenter.  Mais  si  le  mouvement 
du  piston  n’est  pas  extrêmement  rapide,  cette  aug- 
mentation de  température  disparaîtra  avant  que  le 
déplacement  de  ce  mobile  soit  appréciable,  et  l’on 
devra  considérer  0 et  p comme  constantes  pendant  tout 
son  mouvement.  Il  faut  aussi  remarquer  que  la  con- 
densation du  fluide,  qui  le  réduit  en  eau,  et  qui  est 
produite  immédiatement  à la  partie  supérieure  GH 
en  contact  avec  le  piston,  se  transmet  jusqu’en  EF, 
dans  un  temps  extrêmement  court , pendant  lequel 
le  déplacement  du  piston  est  insensible;  d’où  il  suit 
que  la  densité  du  fluide  est  sensiblement  la  même 
dans  toute  sa  hauteur,  pendant  la  chute  du  piston. 
Cela  étant , la  force  motrice  de  ce  corps  sera  cons- 
tante et  égale  à l’excès  de  P + n sur  Xp,  ou  à n ; 
abstraction  faite  du  frottement  contre  les  parois  du 
cylindre,  son  mouvement  sera  donc  uniformément 
accéléré  ; et  si  l’on  fait  aussi  abstraction  du  mouve- 
ment communiqué  à la  vapeur,  c’est-à-dire,  si  l’on 
néglige  sa  masse  par  rapport  à celle  du  poids  n , la 
force  accélératrice  de  ce  mouvement  sera  la  pesanteur 
diminuée  dans  le  rapport  de  n à P -4-n.  Par  consé- 
quent, si  l’on  appelle  Z la  hauteur  de  GH  au-dessus 
de  EF,  la  force  vive  produite  par  la  chute  totale  du 
piston  aura  2 II  l pour  valeur. 

Le  piston  étant  d’abord  arrêté  en  GH , supposons 
que  la  température  de  l’eau  inférieure  soit  subitement 
abaissée  et  devienne  0',  moindre  que  0.  La  couche  de 
vapeur  en  contact  avec  EF  se  liquéfiera  par  le  froid  ; 
elle  sera  remplacée  par  une  aütre  qui  se  liquéfiera  de 
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même;  et,  si  la  masse  d’eau  est  assez  grande  pour 
que  ces  couches  successives  de  vapeur  ne  fassent  pas 
varier  sensiblement  sa  température,  les  liquéfactions 
continueront  jusqu'à  ce  que  la  masse  entière  de  la 
vapeur  ait  la  force  élastique  p , qui  répond  à la  tem- 
pérature 0'  et  à sou  maximum  de  densité  relatif  à 
cette  température.  Cependant,  la  température  delà 
colonne  de  vapeur  ne  sera  pas  la  même,  non  plus 
que  la  densité,  dans  toute  sa  hauteur;  et  ce  serait  un 
problème  curieux  que  de  déterminer  les  lois  de  sa 
température  et  de  sa  densité  d’après  les  températures  0 
et  0',  qui  ont  lieu  constamment  à ses  deux  extrémités, 
et  en  regardant  la  densité  de  chaque  couche  comme 
une  fonction  de  sa  température,  telle  que  la  force 
élastique  soit  constante  et  égale  à p'.  Cette  constance 
de  la  pression  dans  toute  la  hauteur  de  la  colonne 
de  vapeur  est  évidemment  la  condition  d’équilibre 
de  ses  couches  successives  ; et  quand  lequilibre  s’est 
établi,  il  est  également  évident  que  la  valeur  de  la 
pression  constante  ne  peut  pas  excéder  celle  qui  ré- 
pond à la  plus  petite  des  deux  températures  0 et  0', 
tandis  qu’elle  peut  être  moindre  que  la  force  élasti- 
que correspondante  à la  plus  grande.  L’expérience 
montre,  au  reste,  que  la  vapeur  parvient , dans  un 
temps  extrêmement  court , à l’état  d’équilibre  dont  il 
s’agit  ; en  sorte  que  si  une  vapeur  d’eau,  à son  maxi- 
mum de  densité  et  de  pression  , est  contenue  dans  un 
espace  fermé  dont  les  parois  aient  partout  sa  propre 
température,  et  qu’on  vienne  à abaisser  inégalement 
la  température  d’une  partie  de  ces  parois,  une  partie 
de  la  vapeur  se  liquéffèra,  et  la  partie  restante  pren- 
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dra  dans  toute  son  étendue,  avec  une  très  grande 
rapidité,  la  force  élastique  maxima  qui  répond  à la 
moindre  température. 

Cela  posé,  lorsque  le  piston  ne  sera  plus  retenu , il 
descendra,  et  l’on  verra,  comme  dans  le  cas  précé- 
dent, que  son  mouvement  sera  uniformément  accé- 
léré, sa  force  motrice  égale  à P — hp'  ou  \ (p  — p') , 
sa  force  accélératrice  égale  à la  pesanteur  multipliée 

parle  rapport  - — , et  enfin,  la  force  vive  pro- 

duite par  la  chute  totale,  égale  à 2X(p  — p')/. 
Quand  le  piston  est  parvenu  en  EF,  si  l’on  élève  la 
température  de  l’eau  inférieure,  et  que  ce  liquide 
produise  une  vapeur  dont  la  pression  constante  sur 
la  base  du  piston  soit  plu^grande  que  le  poids  de  ce 
corps,  il  remontera  d’un  mouvement  uniformé- 
ment accéléré , et  la  force  vive  produite,  quand  il 
aura  parcouru  une  longueur  sera  égale  au  dou- 
ble de  /"  multiplié  par  l’excès  de  cette  pression  sur  ce 
poids,  en  faisant  toujours  abstraction  du  frottement. 

Cest  d’après  ces  considérations  que  l’on  calcule  la 
force  vive  due  à la  chute  ou  à l’ascension  du  piston 
dans  les  machines  à vapeur;  laquelle  force  se  distri- 
bue ensuite  dans  le  système  auquel  la  machine  est 
appliquée,  et  s’y  trouve  en  partie  détruite  par  les 
(Votlemens,  et  en  partie  employée  à produire  un  effet 
utile.  Le  calcul  serait  différent,  si  la  densité  de  la 
vapeur  contenue  dans  le  corps  de  pompe  n’était  pas 
au  maximum ; ce  qui  arrive,  en  effet , pendant  ce  qu’on 
appelle  la  détente  de  la  vapeur,  c’est-à-dire , pendant 
qu’on  interrompt  la  communication  de  ce  fluide 
2.  42 
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avec  la  chaudière,  et  que  la  vapeur  se  dilate,  sans  qu’il 
s’en  ajoute  de  nouvelle  : le  mouvement  du  piston  est 
alors  celui  que  nous  avons  considère  dans  le  n°  558; 
et  d’après  ce  que  nous  avons  vu  dans  le  numéro 
suivant,  la  force  vive  produite  pendant  qu’il  parcourt 


une  longueur  quelconqi 


en  désignant  par  v le  volume  primitif  du  fluide,  et 
par  p et  p'  ses  forces  élastiques  au  commencement  et 
à la  fin  du  mouvement. 


6 j3.  Il  nous  reste  maintenant  à considérer  les  forces 
élastiques  et  les  quantités  de  chaleur  des  mélanges  de 
plusieurs  gaz , comparées  à celles  de  ces  fluides. 

Supposons  qu’on  ait  deux  gaz  différons,  à la  même 
température  ô et  sous  la^même  pression  p , dont 
les  volumes  soient,  a et  a'.  Si  on  les  superpose  dans 
un  vase  fermé,  dont  la  capacité  soit  a-j-a,  il  .est 
évident  qu’ils  pourront  s’y  tenir  en  équilibre,  puis- 
qu’ils ont  la  même  température,  et  qu’ils  exerceront 
l’un  contre  l’autre  la  même  pression  ; mais  l’expé- 
rience prouve  que  cet  équilibre  n’est  pas  stable  : elle 
fait  voir  que  ces  deux  fluides  se  pénètrent  graduelle- 
ment jusqu’à  ce  qu’ils  soient  parfaitement  mêlés;  et 
elle  montre  aussi  que,  dans  cette  opération,  il  n’y 
a aucune  variation  de  température , ni  aucune  perte 
ou  absorption  de  chaleur;  en  sorte  qu’a  près  un  cer- 
tain temps,  différent  pour  les  diflerens  fluides,  on  a 
un  mélange  homogène  dans  lequel  la  proportion  des 
deux  gaz  est  partout  la  même , et  dont  la  tempéra- 
ture et  la  force  élastique  sont  toujours  ô et  p.  De 
ces  faits,  constatés  par  l’obsei’vation,  on  pe.ut  conclure 
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un  autre  résultat  que  l’expérience  vérifie  également. 

Si  1 on  a deux  gaz  mêlés  ensemble  et  remplissant 
un  volume  v,  à la  température  6,  et  si  l’on  désigne 
par/;  et p’  les  pressions  rapportées  à l’unité  de  surface, 
que  ces  deux  gaz  supportent  séparément  à la  même 
température  et  sous  ce  volume  v,  la  force  élastique 
du  mélange  sera  p~hp'.  En  effet , supposons  d’abord 
que  les  deux  gaz  soient  séparés,  et  qu’on  ait  p'  > p. 
Si  1 on  dilate  le  gaz  soumis  à la  pression  p' , san% 
changer  sa  température,  et  de  manière  que  sa  force 
élastique  se  réduise  à p,  son  volume  sera  alors 


d’après  la  loi  de  Marigtte.  Supposons  ensuite 


qu’on  superpose  les  deux  gaz  dans  un  vase  fermé , 


dont  la  capacité  soit  v -]-  ^ , ou  v-  {p  + p)  ; ces  gaz 


se  mêleront  sans  variation  de  température,  d’après  ce 
qu’on  vient  de  dire;  et  il  en  résultera  un  mélange 
homogène  à la  température  Q et  sous  la  pression  p. 
Or,  la  loi  de  Mariotte  s’appliquant  aux  mélanges  des 
gaz,  aussi  bien  qu’aux  gaz  simples,  si  l’on  comprime 
ce  mélange  sans  changement  de  température,  jusqu’à 


ce  que  son  volume  ~ (p  + p')  soit  réduit  à v,  sa  force 


élastique  p deviendra  p + p’;  ce  qu’il  s’agissait  de 
démontrer.  Le  même  principe  aura  également  lieu 
pour  trois  ou  uu  plus  grand  nombre  de  gaz,  et  pour 
un  mélange  de  gaz  et  de  vapeurs  : la  pression  du 
mélange  sera  toujours  la  somme  des  pressions  que  ces 
fluides  supporteraient  isolément,  à la  même  tempé- 
rature et  sous  le  même  volume  que  le  mélange. 


4s.. 
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644*  Soient  actuellement  n et  «'.les  nombres  de 
grammes  de  deux  gaz , mêles  ensemble  et  remplissant 
un  volume  v,  à la  température  f/  et  sous  la  pression  p; 
désignons  par  c et  c'  les  chaleurs  spécifiques  d’un 
gramme  de  ces  gaz,  sous  une  pression  constante  et. 
égale  h p , et  par  c''  la  chaleur  spécifique  d’un 
gramme  du  mélange  sons  la  même  pression  ; on 
aura 

(n  -f-  n’)  c"  — ne  -f-  rie1.  (9) 

En  effet , je  suppose  que  les  deux  gaz , au  lieu 
d’être  parfaitement  mêlés,  ne  soient  que  superposés, 
de  sorte  qu’ils  occupent  des  portions  séparées  a et  a' 
du  volume  v;  d’après  çe  qu’on  a dit  tout  à l’heure  , 
la  quantité  de  chaleur  sera  la  même  dans  les  deux  gaz 
séparés  et  dans  le  mélange  de  ces  deux  gaz  ; et  cette 
égalité  de  chaleur  subsistera  encore,  si  l’on  augmente 
d’un  degré  la  température  ô des  deux  gaz  et  du 
mélange.  Or,  pour  cette  augmentation , il  faudra  com- 
muniquer, la  pression  p restant  la  même,  une  quan- 
tité (« -f- n) c"  de  chaleur  au  mélange,  et  des  quan- 
tités ne  et  n'c'  aux  deux  gaz.  La  première  quantité 
devra  donc  être  égale  à la  somme  des  deux  autres  ; 
ce  qui  donne  l’équatien  (9),  que  l’on  étendra  sans 
peine  à un  nombre  quelconque  de  fluides  élastiques. 
Elle  donnera  la  chaleur  spécifique  d’un  mélange  , 
lorsque  celles  de  tous  les  gaz  ou  vapeurs  qui  le  com- 
posent, et  les  proportions  de  ces  fluides,  seront  con- 
nues; réciproquement,  on  pourra  s’en  servir  pour 
déterminer  la  chaleur  spécifique  de  l’un  des  compo- 
sans,  d’après  celles  de  tous  les  autres  et  du  mélange  ; 
et  l’on  peut  remarquer  qu  elles  ne  supposent  pas  que 
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les  chaleurs  spécifiques  des  gaz  mélangés  soient  in- 
dépendantes de  leur  commune  température. 

Au  lieu  de  considérer  les  chaleurs  spécifiques  c , 
c',  c",  des  gaz  et  du  mélange  sous  une  pression 
constante , on  aurait  pu  considérer , de  la  même 
manière , leurs  chaleurs  spécifiques  à volume  cons- 
tant; et  en  les  désignant  par  ct,  c/,  c;",  on  serait 
parvenu  à une  équation  semblable  à la  précédente , 
savoir  : 

(«  -f-  ri) c'f'  = ncl  -f-  rie/.  (10) 

• * • 

Or,  si  l’on  fait 

.4  * . * 


on  tirera  des  équations  (9)  et  (10) 


nyc,  + riy'cf  m 

nc,  + n'c / ’ 


* 00 


équation  qui  fera  connaître  le  rapport  y"  relatif  au 
mélange  , quand  les  quantités  semblables  y et  y1,  et 
les  valeurs  de  ct  et  c /,  seront  connues  pour  les  deux 
gaz  mélangés..  Soit  qu’on  prenne  y = 1,375  ou 
y — 1,421  (n°  637)  pour  la  valeur  de  y relative  à l’air 
*sec,  et  quelle  que  soit  la  valeur  inconnue  de  7/ qui  ré- 
pond à la  vapeur  d’eau,  la  valeur  de  y " relative  à 
l’air  ordinaire  différera  peu  de  y,  à cause  de  la  petite 
proportion  de  vapeur  que  cet  air  renferme. 

D’après  ce  qu’on  a .vu  dans  le  n°  63g,  si  les  rap- 
ports y et  y'  sont  indépendans  de  la  pression  p , 
mais  différens  pour  les  deux  gaz , les  quantités  ct 
et»  c/  seront  exprimées  par  des  puissances  inégales 


« 
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de  p ; d’où  il  résultera,  en  vertu  de  l’équation  (i  i), 
que  le  rapport  y"  relatif  au  mélange  ne  pourra  pas 
être  aussi  indépendant  de  la  pression.  L'hypothèse 
de  l’invariabilité  du  rapport  de  la  chaleur  spécifique 
d’un  même  fluide  sous  une  pression  constante,  à sa 
chaleur  spécifique  sous  un  même  volume,  et  les 
formules  que  nous  en  avons  déduites , ne  peuvent 
donc  convenir  en  même  temps  aux  gaz  simples , 
pour  lesquels  ce  rapport  n’est  pas  le  même,  et  à 
leurs  mélanges  en  proportion  quelconque;  et  si  ce 
rapport  a paru  constant  dans  les  expériences  faites 
sur  l’air  à différentes  pressions  ( n°  637  ) , c’est  parce 
qu’il  est  sensiblement  le  même  pour  l’air  et  l’oxi- 
gène,  et,  par  conséquent  aussi,  pour  l’oxigêne  et 
l’azote  dont  i’air  est  composé. 


* » 

. «> 
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CHAPITRE  PREMIER. 


*■  f r * 

EQUATIONS  GENERALES  DU  MOUVEMENT  DES 


» 1 


FLUIDES. 


* * . . , tr  . 

645.*  Les  équations  <Je  . J équilibré  des  fluides  que 
nous  avons  trouvées  dans  le  n°  562  ,« son t fondées  sur 
la  propriété  caractéristique  commune  aux  liquides 
et  aux  fluides  aérifprmes,  de  transmettre  également 
en  tous  sens  les  pressions  appliquées  à leur  sprfacc  , 
et  d’exercer  autour  de  chaque  point  de  leur  masse , 
en  vertu  de  l’action  moléculaire , des  pressions  égales 
suivant  toutes  les  directions.  Cette  propriété,  comme 
nous  l’avons  dit  précédemment  (rf  5jd),  tient  à <?e 
que  les  molécules  d'un  fluide  qu’on  a comprimé  ou 
dilaté  reviennent  très  promptement  à une  disposition 
semblable  à celle , qui  avait  lieu  primitivement  au- 
tour d’un  «point  quelconque , de  telle  sorte  qu 'après 
sa  compression  ou  sa  dilatation,,  un  fluide  est  un 


# 


« 
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système  tfe  points  materiels  semblable  à ce  qu’il  était 
auparayant , et  seulement  construit  sur  une  plus  pe- 
tite ou  une  plus  grande  échelle.  Le  temps  de  ce  re- 
tour  à un  état  semblable  n’influe  pas  sur  les  lois  de 
1 équilibre,  que  l’on  n’observe  jamais  qu après  qu’il 
est  écoulé;  mais,  quelque  petit  qu'il  soit,  on  com- 
prend qu’il  peut  influer  sur  les  lois  de  leur  mouve- 
ment, surtout  dans  le  cas  où  les  vibrations  des  molé- 
cules fluides  s’exécutent  avec  une  grande  rapidité;  de 
manière  que  le  principe  de  l’égalité  de  pression  en  tous 
sens  peut  convenir  à l’Hydrostatique,  et  netrc  pas 
toujours  applicable  à 1 ' Hydrodynamique,*;  esl-à-àWe, 
à la  partie  de  la  Mécanique  qui  traite  du  mouvement 
des  fluides. 

Une  différence  analogue  entre  l’état  d’équilibre  et 
l’état  de  mouvement,  a déjà  été  remarquée  par  La- 
place  , relativement  à la  loi  de  Mariette.  Cette  loi 
exige  que  la  température  du  fluide  soit  redevenue  la 
même,  après  la  compression,  quelle  était  aupara- 
vant; et  Je  principe  de  l’égalité  de  pression  en  tous 
sens  suppose,  de  même,  que  les  molécules  du  fluide 
ont  eu  le  temps  de  revenir  à une  disposition  respec- 
tive  semblable  à leur  disposition  première.  Elle  n’a 
plus  lieu  , ou  doit  etre  modifiée,  dans  les  vibrations 
tiès  rapides  des  gaz,  où  la  température  primitive 
na  pas  le  temps  de  se  rétablir;  et,  de  même,  le 
principe  de  1 égalité  de  pression  en  tous  sens  n’est  pas 
rigoureusement  et  toujours  applicable  aux  mouve- 
mens  des  liquides  et  des  fluides  aériformes.  On  a re- 
connu dans  la  vitesse  de  propagation  du  son,  l’in- 
fluence de  cette  modification  de  la  loi  de  Mariotte; 

♦ 
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et  il  y a sans  doute  aussi  des  phénomènes  du  mouve- 
ment des  fluides,  en  général , qui  dépendent  de  la  non- 
égalité  parfaite  de  pression  en  tous  sens,  résultant  delà 
cause  que  nous  indiquons.  Cette  circonstance  intro- 
duit dans  les  équations  générales  du  mouvement  des 
fluides,  des  termes  qui  ne  peuvent  se  déduire  de  leurs 
équations  d 'équilibre  ; j’y  ai  eu  égard  dans  le  Mé- 
moire déjà  cité  (n°  5r6),  et  je  me  propose  de  reve- 
nir, par  la  suite,  sur  cette  importante  considération. 
Mais  dans  ce  Traité,  je  supposerai,  suivant  la  mé- 
thode qu’on  suit  ordinairement,  la  propriété  de  lé- 
galité de  pression  en  tous  sens,  commune  à l’état 
d’équilibre  et  à l’état  de  mouvement;  et,  dans  cette 
hypothèse,  les  équations  de  l’Hydrostatique,  fondées 
sur  cette  propriété,  s’étendront  immédiatement  à 
1 Hydrodynamique,  au  moyen  du  principe  de  D’Alem- 
bert,  qui  est  applicable  à tous  les  systèmes  de  points 
matériels. 

6j(J.  Considérons  de  nouveau  la  masse  fluide 
ABCD  ( fig.  56),  dont  nous  avons  déterminé  les 
équations  d équilibre  ; supposons  maintenant  qu’elle 
soit  en  mouvement,  et  que  toutes  les  notations  du 
n 5b i répondent  a la  fin  du  temps  quelconque  t , 
compté  depuis  l’origine  de  ce  mouvement.  Ainsi,  la 
masse  fluide  est  homogène  ou  hétérogène,  liquide 
ou  aériforme  ; x,  y,  z,  sont,  au  bout  du  temps  t, 
les  coordonnées  d’un  élément  quelconque  dm  de 
cette  masse;  p représente  la  densité  du  fluide  qui  a 
lieu  en  ce  point  et  à cet  instant  ; et  Xdm,  Y dm,  Z dm, 
sont  les  composantes  parallèles  aux  axes  des  x , y,  z, 
de  la  force  motrice  de  dm.  à ce  meme  instant.  Les 
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quantités  X , Y,  Z , seront  des  fonctions  données 
de  x,  y y z,  quand  elles  proviendront  d’attractions 
ou  de  répulsions  qui  émanent  de  centres  fixes  ; ces 
fonctions  données  renfermeront  le  temps  explicite- 
ment, quand  les  centres  des  forces  seront  en  mou- 
vement. Lorsque  ces  points  seront  ceux  du  fluide, 
X,  Y,  Z , seront  des  fonctions  de  x , y,  z,  t,  dé- 
pendantes de  sa  figure  à chaque  instant,  et  de  la 
loi  des  densités  dans  son  intérieur. 

Les  coordonnées  x , r,  z,  varieront  avec  le  temps; 
elle  varieront  aussi  d’un  point  à un  autre  du  fluide  ; 
et  si  l’on  désigne  par  x' , ÿ , z',  leurs  valeurs  initia- 
les , c’est-à-dire,  les  coordonnées  du  point  de  l’espace 
qu’occupait  l’élément  dm  à l’origine  du  mouvement, 
les  coordonnées  x , y 7 z,  de  ce  même  élément  au 
bout  du  temps  t,  seront  des  fonctions  iuconnues  de 
x' , y , z' , t : la  solution  complète  du  problème 
consisterait  à déterminer  ces  trois  fonctions  de  quatre 
variables  indépendantes. 

Si  l’on  appelle  u,  v , tv,  les  composantes  paral- 
lèles aux  axes  Ox,  Ojy,  Oi,  de  la  vitesse  dont  l’ëlé- 
ment  dm  est  animé  au  bout  du  temps  t , on  aura 


(*) 


on  pourra  regarder  u,  y,  w,  comme  des  fonctions 
inconnues,  soit  de  t,  x',  f,  z',  soit  de  t,  x,  jr;  z; 
c’est  sous  ce  second  point  de  vue  que  nous  considé- 
rerons ces  trois  quantités;  et  alors,  pour  avoir  leurs 
accroissemens dans  l’instant^,  il  faudra  les.diîl’éren- 
ticr  par  rapport  à t et  par  rapport  aux  coordonnées 
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je  , y,  z.  Or,  si  l’on  désigne  par  q une  fonction  quel- 
conque de  t,  x,  y,  z,  et  par  q'dt  sa  différentielle 
prise  par  rapport  h t et  aux  variables  x,  y , z,  con- 
sidérées comme  des  fonctions  de  t , on  aura,  par  la 
règle  connue  de  la  différentiation  des  fonctions  de 
fonctions,  * 

, d j dq  dx  dq  dj  dq  dz 

9 ~~  dl  ~ ' dx  dt  ' djr  dt  dz  dl* 

ou  bien,  en  ayant  égard  aux  équations  (1), 


1'  = 75  + “s  + "sy  +*%  W 

En  désignant  les  accroissémens  de  u,  t>,‘W,*par 
u'dt,  v’dt,  W dt , nous  aurons  donc 

. , du  , du  , du  t du 

U.'  = «— }-  Il  h t>  -j f-  tV  • 

dt  1 dx  ‘ dy  ‘ dz 

*■'&  •*  ■ » 

dv  . Av  . dv  1 . dv 


S = 


dl 


+ “ + V ~dx 


dX 


dz 


W 


d\v 

~dt 


U 


dw 

dx 


\ ' dw  , dw 
+ • +«’*; 


* 

et,  de  cette  manière,  les  composantes  de  la  vitesse 
d’un  même  élément  dm , dans  les  deux  positions 
qu’il  occupe  successivement,  seront  u,  v,  w,  et 
u -f-  udt , v -f-  v'dt , w + w'dt. 

Quanta  la  densité  p,  ce  sera* une  constante  donnée, 
si  le  fluide  est  homogène  et  considéré  comme  in- 
compressible; s’il  s’agit  d’un  liquide  hétérogène,  la 
densité  p,  qui  répond  à un  élément  déterminé  dm, 
sera  une  fonction  donnée  de  ses  trois  coordonnées 
initiales  x',  y' , 2';  enfin,  si  le  fluide  est  compressi- 
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ble,  cette  densité  p sera  une  fonction  inconnue  de  t, 
x , y' , z' , dont  la  valeur  initiale  sera  seulement 
donnée.  Excepté  le  cas  où  p est  une  constante  , cette 
densité,  rapportée  à la  position  de  dm  au  bout  du 
temps  t , devra  toujours  être  considérée  comme  une 
fonction  inconnue  de  JT,  y,  z,  t.  Si  l’on  désigne  alors 
par  f'dt,  son  accroissement  pendant  l’instant  dt,  on 
aura,  d’après  la  formule  (2), 


r' 


d? 


' et  dans  le  cas  d’un  fluide  incompressible , homogène 
ou  (hétérogène , cette  valeur  de  p'  devra  se  réduire  à 
zéro. 

647.  Les  composantes  de  la  force  perdue  par  l’é- 
lément dm  pendant  l’instant  dt,  seront 


(X  — 11')  dm , (Y  — v')  dm , (Z  — w')  dm  ; 

en  substituant  donc  X — u! , Y — v' , Z — w',  à la 
place  de  X,  Y,  Z,  dans  les  équations  (2)  du  n°  582, 
il  en  résultera  ces  trois  équations  de  son  mouvement  : 

' g=KX-^,  %=? or—0,  *=f(z -«Oî 


p étant  la  pression  rapportée  à l’unité  de  surface, 
qui  a lieu  au  bout  du  temps  t , au  point  qui  répond 
aux  coordonnées  x , y , z,  et  qu’on  suppose  la  même 
suivant  toutes  les  directions. 

Si  ce  point  appartient  à une  paroi  fixe,  p exprimera 
la  pression  normale  que  cette  surface  aura  à sup- 
porter, et  qui  devra  être  détruite  par  sa  résistance. 
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Si  ce  point  appartient  à la  surface  libre  d’un  liquide, 
il  faudra  qu’on  ait  p = o,  ou  plus  généralement, 
dp— o-,  en  sorte  que  l’équation  différentielle  de  la 
surface  libre  du  liquide  en  mouvement,  sera 

• ’ (X  — il)  dx  -f-  (Y  — t*')  djr  -f-  (Z  — w')  dz  — o. 

D’après  la  remarque  du  n°  585,  il  faudra  que  la 
valeur  de  p,  quand  on  l’aura  déterminée,  soit  cons- 
tamment positive  dans  l’intérieur  de  ce  liquide,  si 
l’on  veut  que  sa  masse  ne  se  divise  pas  pendant  le 
mouvement  : quand  elle  sera  négative  en  un  point 
d’une  paroi,  ce  qui  ne  pourra  avoir  lieu  que  pour 
un  liquide,  cette  surface  cessera  d’être  pressée  de 
dehors  en  dedans,  et  le  liquide  s’en  détachera. 

Au  moyen  des  valeurs  de  v' , w' , les  équations 
précédentes  deviennent 


i ÿ=x- 

p dx 
i dp 

<j 

i dp 
f dz 


■v  du  du  du  du  N 

v do  dv  dv  dv  \ 

=H-yi-u-3î-"d7~w^>\^ 

r,  . dw  dw  dw  dw  \ 


Comme  la  quantité  p qu’elle  renferme  est , ainsi  que 
chacune  des  vitesses  u,  v , w,  une  fonction  inconnue 
de  x,j,  z,t,  il  y faudra  joiudre  une  quatrième 
équation,  lorsque  la  quantité  p sera  une  constante 
donnée,  et  deux  autres  équations,  dans  le  cas  général 
où  cette  quantité  est  aussi  une  fonction  inconnue  de 
x ,y,  z,  t.  Ces  équations  s’obtiendront  de  la  manière 
suivante. 

G48.  Chacun  des  élémens  dm  de  la  niasse  fluide 
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changera  de  forme  pendant  l'instant  dt,  et  il  chan- 
gera même  de  volume,  si  le  fluide  est  compressible; 
mais  comme  sa  masse  devra  toujours  rester  la  même, 
il  s’ensuit  que  le  produit  de  son  volume  au  bout  du 
temps  t-\-dt,  et  de  sa  densité  p -f-  p'dt  qui  répond  au 
même  instant,  devra  être  le  même  qu’au  bout  du 
temps  t;  par  conséquent,  la  variation  de  ce  produit 
dans  l’instant  dt  sera  égale  à zéro;  ce  qui  fournira 
une  nouvelle  équation  générale  du  mouvement. 

Pour  la  former,  considérons  le  parallélépipède 
rectangle  dont  le  volume  était  dxdydz , à la  fin  du 
temps  t , et  cherchons  la  forme  que  prendra  cet  élé- 
ment du  fluide  à la  fin  du  temps  t-\-dt.  Soit  M(fig.  54) 
le  sommet  de  ce  parallélépipède  qui  répond  aux 
coordonnées  oc, y,  z;  soient  aussi  MA,  MB,  MC,  les 
trois  côtés  adjacens  à ce  sommet  et  respectivement 
parallèles  aux  axes  Ooc , Oy,  0 z;  en  sorte  qu’on  ait 

MA  = doc,  MB  = dy,  MC  = dz; 

supposons  que  D,  E,  F,  G,  sont  les  quatre  autres 
sommets,  et  que  pendant  l’instant  cfe,.leshuit  points 
M,  A,  B,  C,  D,  E,  F,  G,  soient  transportés  en  M', 
A',  B',  C',  D',  E',  F',  G';  je  dis  que  le  polyèdre 
dont  ces  derniers  points  sont  les  sommets,  sera  un 
parallélépipède  obliquangle;  et  pour  le  prouver,  je 
vais  déterminer  et  comparer  entre  elles  les  longueurs 
de  ses  douze  côtés  M'A',  M'B',  etc. 

Les  coordonnées  oc,  y,  z,  du  point  M deviennent 

oc  + mit,  y -f-  vdt,  z -j-  wdt, 
au  bout  de  l'instant  dt;  ces  quantités  sont  donc  les 
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coordonnées  du  point  M';  on  en  déduira  celles  de 
tout  autre  sommet,  eu  y remplaçant  x , y,  z,  par 
les  coordonnées  primitives  de  ce  sommet  ; ainsi , l’on 
aura  les  coordonnées  de  C' , en  y conservant  x et  y, 
et  mettant  z-\-dz'a  la  place  de  s,  parce  qu  ex, y,  z-\-dz 
sont  les  coordonnées  de  C.  De  cette  manière,  les 
coordonnées  de  C' , seront 

x udt.  -f-  -y-  dz  dt, 

» dz 

* dv  ' •*  ' 

y -f-  vdt  H — — dz  dt, 

z “f-  dz  -f-  wdt  -f-  — — dz  dt  ; 

dz 

et,  en  les  comparant  à celles  de  M',  on  en  conclura 

M'c' = y/ (s)‘  + (£)’  + o+^<y r, 

en  extrayant  la  racine  carrée  et  négligeant  les  infini- 
ment petits  du  troisième  ordre,  on  aura  donc 

M'C'  = dz  -\.^dzdt. 

Les  coordonnées  de  D'  se  déduiront  de  celles  de 
M',  et  les  coordonnées  de  G',  de  celles  de  C',  en  y 
mettant  x -f-  dx  et  y -f-  dj  à la  place  de  x et  y ; par 
conséquent,  la  longueur  du  côté  D'G'  se  déduira  de 
même  de  celle  du  côté  M'C';  ce  qui  donne 

D'G'  = dz  + £ dzd,  + dxdzdt  + 1|  dyduh  ; 

donc,  en  négligeant  les  deux  derniers  termes,  qui 
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sont  du  troisième  ordre,  la  valeur  de  D'G'  sera  la 
même  que  celle  de  M'C'.  Ou  trouvera  de  la  même 
manière,  que  les  côtés  A'E'  et  B'F'  sont  égaux  au  côté 
M'C',  aux  quautite's  près  du  troisième  ordre  ; en  sorte 
que  l’on  aura 

M'C'  = A'E'  = B'F'  = D'G'. 

Si  l’on  change  z en  j y,  et  w en  v,  dans  la  valeur  de 
M'C',  elle  deviendra  celle  de  M'B',  savoir  : 

M'B  ' = àf  +±dydt; 

en  changeant  de,  même  z en  x et  w en  u,  on  aura  la 
valeur  de  M'A',  qui  sera 

**  • J 

M'A'  = dx  + d£àxdt; 
et  l’on  trouvera  aussi 

M'B'  = A'D'  = C'F'  = E'G', 

M'A'  = B'D'  = C'E'  = F'G'. 

Nous  voyons  donc  que  les  côtés  égaux  entre  eux 
dans  le  parallélépipède  primitif,  sont  encore  restés 
égaux  après  son  changement  de  forme  : le  parallélisme 
de  ses  cotés  est  une  conséquence  de  leur  égalité;  par 
conséquent,  l’élément  de  volume  que  nous  considé- 
rons conserve , à la  fin  de  dt , la  forme  d’un  parallé- 
lépipède,* mais  qui  n’est  pas  rectangle,  comme  au 
commencement  de  cet  instant.  ' 

On  aura  le  volume  de  ce  parallélépipède  obliquan- 
gle,  en  multipliant  l’une  de  ses  faces,  par  exemple, 
la  face  M'A'D'B',  par  la  perpendiculaire  C'P'  abais- 
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sée  du  point  C'  sur  cette  face;  l’aire  du  parallélo- 
gramme M'A'D'B'  est  égale  au  produit  de  ses  deux 
côtés  M'A'  et  M'B' , multiplié  par  le  sinus  de  l’angle 
A'M'B';  et  la  perpendiculaire  C'P'  se  déduit  du  côté 
C'M',  en  le  multipliant  par  sinC'M'P';  par  conséquent, 
le  volume  du  nouveau  parallélépipède  aura  pour 
valeur  * 

M'A'  . M'B' . M'C' . sia  A'M'B' . sin  C'M'P'. 

Or,  les  angles  A'M'B'  et  C'M'P'  étaient  droits  dans  le 
parallélépipède  primitif;  chacun  d’eux  ne  peut  donc 
maintenant  différer  d’un  angle  droit,  que  d’une  quan- 
tité infiniment  petite;  le  sinus  de  chacun  de  ces 
angles  ne  différera  donc  de  l’unité,  que  d’un  infini- 
ment petit  du  second  ordre;  par  conséquent , si 'l’on 
néglige  les  infiniment  petits  du  cinquième  ordre,  il 
faudra  faire  sin  A'M'B' = i et  sin  C'M'P' = i , dans 
le  produit  précédent  ; ce  qui  le  réduit  à 

M'A'  . M'B' . M'C'. 

Donc,  en  mettant  pour  chacun  des  facteurs  sa 
valeur  précédente,  effectuant  la  multiplication,  et 
négligeant  toujours  les  infiniment  petits  du  cin- 
quième ordre,  ce  produit  sera 

C1  + + dt)  djcdJdz' 

Tel  est  donc,  à la  fin  du  temps  t le  volume 

de  l’élément  qui  était  dxdjrdz , à la  fin  du  temps  t. 

En  même  temps , la  densité  p est  devenue  p + p'dt; 
en  multipliant  donc  ce  volume  par  p -{-  p'dt,  et  re- 
2.  43 
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tranchant  du  produit  la  masse  primitive  pdxdydz  t 
on  aura  la  variation  de  cette  masse  pendant  l’instant 
dt;  et  cette  variation  devant  être  nulle , il  en  résul- 
tera l’équation 


en  négligeant  les  infiniment  petits  du  cinquième 
ordre , et  supprimant  ensuite  le  facteur  dt  dx  dj  dz, 
commun  à tous  les  termes.  Par  conséquent,  d’après 
la  valeur  de  p'  du  numéro  précédent,  la  quatrième 
équation  du  mouvement  qu’il  s’agissait  de  former, 
sera 


dt  ^ 


d.pu 

dx 


+ 


d , d.pw 


(4) 


64g.  Cette  équation  appartiendra  aux  liquides  et 
aux  fluides  aéri formes  ; mais  la  quantité  p'  étant 
nulle,  dans  le  cas  des  liquides  regardés  comme  in- 
compressibles , cette  équation  se  partagera  en  deux 
autres , savoir  : 


dx 


dz 


du  dv  dw 

dx  ' djr  * dz  ’ °* 


(5) 


En  les  joignant  aux  trois  équations  (3),  on  aura  un 
nombre  d’équations  égal  à celui  des  cinq  inconnues 
P i p , u , v,  w , quelles  doivent  servir  à déterminer 
en  fonctions  de  x,j,  z,  t.  Quand  le  liquide  est  ho- 
mogène, la  densité  p est  une  constante  donnée;  ce 
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qui  réduit  les  inconnues  à quatre , et  fait  en  même 
temps  disparaître  la  première  équation  (5).  * 

Relativement  aux  fluides  élastiques , on  n’a  aussi 
que  quatre  équations,  savoir,  les  équations  (5)  et  (4); 
mais  alors  la  densité  est  liée  à la  pression  ; ce  qui 
réduit  à une  seule  les  deux  inconnues  p et  p.  Si  l’on 
suppose  que  la  température  soit  la. même  dans  toute 
la  masse  du  fluide  à l’état  de  repos,  les  dilatations 
ou  compressions  des  élémens  de  ce  fluide,  qui  auront 
lieu  pendant  son  mouvement,  feront  varier  cette 
température,  et  la  pression  p ne  sera  plus  propor- 
tiounelle  à la  densité  p,  dans  l’état  de  moû’fement, 
comme  elle  l’est  dans  l’état  d’équilibfe.  On  verra, 
dans  la  suite,  comment  on  peut  avoir  égard  à cette  cir- 
constance, dans  le  cas  d’un  mouvement  très  rapide.  . 
Maintenant  je  supposerai  qu’il  s’agisse  d’un  mouve- 
ment assezdent  pour  quelle  n’ait  aucune  influence 
sensible  ; en  sorte  que  l’expression  de  p en  fonction 
de  p , soit  celle  qui  convient  à l’état  d’équilibre, 
savoir  (n#  624) , 

p = *p(i  -f-  aô);  (6) 

6 désignant  la  température  commune  à tous  les  points 
du  fluide , et  le  coefficient  0,00375  de  la  dilatation 
des  gaz,  et  k une  constante  relative  à la  matière  du 
fluide  que  l’on  considère. 

Lorsque  les  valeurs  de  p,  p,  u,  v,  w,  auront  été 
déterminées,  soit  au  moyen  des  cinq  équations  (3) 
et  (5),  soit  d’après  les  cinq  équations  (3),  (4),  (6), 

, on  en  déduira  les  valeurs  de  x,  y,  z,  en  fonctions  de 
/,  et  de  leurs  valeurs  initiales  oc',  y' , z',  au  moyen  §es 

43.. 
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équation*»  (1).  Les  intégrales  de  toutes  ces  équations 
* aux  différences  partielles  renfermeront  des  fonctions 
arbitraires,  qui  resteront  encore  à déterminer,  d’a- 
près l’état  initial  du  fluide,  et  au  moyen  de  certaines 
conditions  relatives  à sa  surface  dont  il  sera  question 
.•  plus  bas. 

65o.  Quand  la  température  n’est  pas  lâ  même  dans 
toute  la  masse  fluide  à l’origine  du  mouvement,  elle 
varie  ensuite  d’un  point  à un  autre,  et,  poifr  un  même 
point,  d’un  instant  à l’autrej'en  sorte  que  si  Ton 
désigne,  au  bout  du  temps  t,  par  9,  la  température 
qui  répond  aux  points  dont  x , y , z.  Sont  les  coor- 
données, cette  quantité  9 est  une  fonction  inconnue 
de  t,  xry,  z, ..et  pour  la  déterminer  il  faut  joindre 
# une  nouvelle  équation  aux  précédentes.  Cette  équas-  « 
tion  sera  différente  dans  les  deux  cas  d’un  liquide  et 
d’un  fluide  aériforme,  que  nous  allons  successive- 
ment considérer.  > 

1°.  Supposons  qu’il  s’agisse  d’un  liquide  homogène, 
tel  que  l’eau,  pour  fixer  les  idées.  La  température  0 
variant  d’un  point  à un  autre,  la  densité  f>  variera 
de  même,  et  sera  une  fonction  déterminée  de  0,  que 
je  représenterai  par  y0  (*).  La  quantité  ? ne  sera 
plus  nulle,  et  l’équation  (4)  ne  se  décomposera  plus 
dans  les  deux  équations  (5).  La  chaleur  spécifique 
du  liquide  et  la  mesure  de  sa  conductibilité  seront 
aussi  des  fonctions  déterminées  de  G;  mais  si  l’on 
suppose  que  la  communication  de  la  chaleur  dans 


(*)  Pour  la  forme  de  cette  fonction,  voyez  le  Traité dePby - , 
ii/JÊe  de  M.  Biot , tome  Ier,  chapitre  XI. 
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l'intérieur  de  l’eau,  ait  lieu  comme  dans  un  corps 
solide,  par  un  rayonnement  à distance  insensible, 
„ l’équation  relative  au  mouvement  de  la  chaleur  dans 
un  corps  hétérogène,  que  j’ai  trouvée  autrefois, 
s’appliquera  à la  masse  d’eau  que  nous  considérons; 
car  elle  fait  connaître  l’accroissement  instantané  de 
température  qui  a lieu  en  un  point  quelconque  d’un 
corps,  dans  lequel  la  chaleur  spécifique  et  la  conduc- 
tibilité varient  arbitrairement  d’un  point  à un  autre; 
et  d’après  la  manière  dont  elle  a été  formée , elle  ne 
dépend  pas  du  mouvement  du  point  matériel  que 
l’on  considère,  non  plus  que  du  mouvement  des 
points  circonvoisins.  Ainsi,  en  appelant  0 ’dt  l’accrois- 
sement de  0 pendant  l’instant  dt,  on  aura  (*J 


ê.t* 

dx  , 

dv  . ' 


d.h 


djr 


x «'■‘r 


« 

équation  dans  laquelle  on  fera,  d’après  la  formule  (2),. 


0/  di  , </9  , dè  , dB*  ■ 

t • 


et  où  g et  h sont  des  fonctions  de  0,  qui  représentent 
la  chaleur  spécifique  rapportée  àr  l’unité*  de  masse,  et 
la  mesure  de  la  conductibilité.  Chacune' de  ces  fonc- 
tions est  censée  connue,  ainsi  que  fü,  de  manière 
que  les  équations  (3),  (4),  (7),  seront  en  nombre 
égal  à celui  des  inconnues  0 , pp  u,  v,  w,  qu’elle# 


renferment.  Daps  le  cas  d’unjiqùide  hétérogène, 


les 


(*)  ‘Journal  de  l’École  Polytechnique > 19e  cahier,  page  £7. 
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trois  quantités  p,  g,  h,  relatives  au  point  de  sa  masse 
dont  les  coordonnées  sont  x,  jr,  z,  dépendraient  de 
la  température  fl  et  de  la  matière  du  fluide  en  ce 
point,  et  seraient,  par  conséquent,  des  factions 
données  de  fl  et  des  coordonnées  initiales..r',y',  z', 
de  ce  même  point. 

\ 20.  Si  le  fluide  que  l’on  considère  est  une  masse 
d’air  ou  d’un  gaz  quelconque , dont  la  température 
6 varie  d’un  point  à une  autre  , et  que  dans  l’état  de 
mouvement,  la  pression  soit  toujours  supposée  pro- 
portionnelle à la  dènsité,  comme  dans  le  n*  précé- 
dent, l’équation  (6)  aura  toujours  lieu  ; mais  l’équf- 
tiôn  (7)  ne  subsistera  plus;  car  elle  est  fondée  sur 
l’hypothèse  cjue  la  communication  de  la  chaleur  dans 
l’intérieur  du  corps  se  fait  par  un  rayonnement  à 
distance  insensible;  et,  au  contraire,  la  chaleur 
rayonnante  traverse  les  fluides  aériformçs,  dans  de 
très  grandes  épaisseurs;  en  sorte  qu’il  y -a  échange  de 
chaleur  entre  des  molécules  très  éloignées  l’une  de 
l’autre.  Cette  équation  devra  donc  être  remplacée  par 
Une  autre,  que  l’on  joindra  ausi  équations  (3),  (4), 
(6) , afin  d’en  avoir  un  nombre  égal  à celui  des  in- 
connues p,  p,  8,  u , v,  tv.  Dans  le  problème  des 
Vents  alisés,  par  exemple,  qui  sont  produits  par  les 
différences  de  température  des  couches  atmosphéri- 
ques, on  formera  cette  sixième  équation  de  la  ma- 
nière suivante,  qu’il  nous  suffira  maintenant  d’indi- 
quer. 

La  quanti té'de  chaldbr  reçue  pendant  l’instant  dt, 
par  l’élément  quelconque  dm  de  la  masse  fluide , et 
qu’on  petit  supposer  proportionnelle  à dmdt,  se  com- 
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pose  de  la  chaleur  solaire  absorbée  par  dm  pendant 
cet  instant  dt,  à laquelle  il  faut  d’abord  ajouter  la  cha- 
leur rayonnante  que  cet  élément  reçoit,  dans  ce  même 
instant , d’une  partie  de  la  surface  de  la  terre  et  de  la 
partie  de  l’atmosphère  dont  la  communication  avec 
dm  n’est  point  interrompue  par  cette  surface,  et,  en 
outre,  la  portion  de  chaleur  qui  peut  être  communi- 
quée à dm  par  les  élémens  circonvoisins,  comme 
dans  les  corps  solides.  En  retranchant  de  cette  somme 
la  quantité  de  chaleur  émise  au  dehors  par  l’élément 
dm,  pendant  l’instant  dt,  soit  par  communication, 
soit  par  rayonnement  à grande  distance , on  aura 
l'augmentation  instantanée  de  la  chaleur  de  dm,  que 
l’on  peut  représenter  par  bdmdt;  A étant  un  coeffi- 
cient dont  je  ine  borne  à indiquer  l’origine.  D’un 
autre  côté,  cette  augmentation  de  chaleur  est  égale 
à gWdtdm,  en  désignant  toujours  par  g et  Q'dt,  la 
chaleur  spécifique  rapportée  à l’unité  de  masse , et 
l’accroissement  instantané  de  température  ; on  aura 
donc  Qdmdt  = gWdmdt,  ou  A = gô',  pour  l’équation 
demandée , qu’on  devra  substituer  à l’équation  (7). 

65 1.  Avant  d’aller  plus  loin,  il  y a une  remarque 
importante  à faire  relativement  à l’équation  (4). 

D’après  la  manière  dont  elle  a été  formée , elle 
exprime  que  la  masse  de  l’élément  différentiel  dm  du 
fluide  ne  varie  pas  pendant  l’instant  dt ; mais  c’est 
pour  abréger  que  l’on  a considéré  le  volume  de  cette 
partie  du  fluide  comme  infiniment  petit  ; et  si  l’on 
divise  le  volume  total  en  parties  de  grandeur  fiuie, 
mais  insensible , dont  chacune  renferme  néanmoins 
un  nombre  extrêmement  grand  de  molécules , l é- 
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quation  (4)  exprime  réellement  que  chacune  de  ces 
parties  renferme  toujours  les  mêmes  molécules,  et 
que , par  conséquent , sa  niasse  est  invariable.  C’est 
pour  cela  qu’elle  est  désignée  sous  la  dénomination 
d équation  de  la  continuité  du  fluide.  Or , il  existe  des 
mouvemens  dans  lesquels  cette  continuité  n’a  pas  lieu, 
et  ou  l’on  ne  doit  plus  faire  usage  de  l'équation  qui 
sj  rapporte. 

Supposons,  parexemple,  que  de  l’eau  soit  contenue 
dans  un  cylindre  vertical,  ouvert  à sa  partie  supé- 
rieure. Si  l’on  échauffe  le  liquide  par  en  haut,  la 
température  sera  croissante,  et  la  densité  décroissante, 
en  allant  du  fond  à la  surface;  la  masse  fluide  s’al- 
longera, les  couches  horizontales  se  remplaceront 
successivement,  et  l’équation  de  la  continuité  s’appli-, 
quera  à ce  mouvement.  Mais  si  le  liquide  est  échauffé 
par  en  bas,  la  densité  sera  croissante,  et  Ja  tempé- 
rature décroissante  de  bas  en  haut:  à la  rigueur,  les 
couches  horizontales  pourront  encore  se  remplacer 
successivement;  mais  un  pareil  mouvement  ne  serait 
pas  stable;  et  l’observation  montre  que  les  molécules 
deau  s’élèvent  du  fond  vers  la  surface,  en  traversant 
. lBS  COuches  supérieures.  Toutes  les  parties  très  petites 
du  liquide  ne  sont  pas  constamment  formées  des 
mêmes  molécules;  l’équation  (4)  n’a  donc  pas  lieu 
dans  cegenrede  mouvement;  et  il  est  même  douteux 
que  les  équations  (5),  fondées  sur  le  principe  de 
1 égalité  de  pression  en  tous  sens,  puissent  s’y  appli- 
quer; en  sorte  que,  dans  l’état  actuel  de  la  science, 
nous  n’avons  aucun  moyen  de  déterminer  le  mou- 
vement d’un  liquide  dont  lesquelles  se  traversent 
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mutuellement,  les  unes  en  montant,  les  autres  en 
descendant.  La  même  remarque  s’applique  aux 
mouvemens  verticaux  qui  peuvent  exister  dans 
chaque  colonne  atmosphérique,  dont  les  couches  in- 
férieures, échauffées  par  le  contact  avec  la  terre,  et 
devenues  plus  légères,  s’élèvent  en  traversant  les 
couches  supérieures.  La  détermination  de  ces  mouve- 
mens, d’un  genre  différent  de  ceux  qu’on  a considérés 
jusqu’à  présent,  et  leur  influence  sur  les  variations 
diurnes  du  baromètre,  sontdes  questions  sur  lesquelles 
il  importe  d’appeler  l’attention  des  géomètres. 

65a.  Dans  les  mouvemens  des  fluides  que  l’on 
soumet  au  calcul,  on  a coutume  de  supposer  que 
les  points  qui  se  trouvent,  à une  époque  déterminée, 
sur  une  paroi  fixe  ou  mobile,  ou  qui  appartiennent 
à la  surface  libre  d’un  liquide,  demeureront  sur  cette 
paroi,  ou  appartiendront  à cette  surface  , pendant 
toute  la  durée  du  mouvement;  en  sorte  que  l’on 
excloA  les  mouvemens  très  compliqués  dans  lesquels 
des  points  d’un  fluide,  après  avoir  appartenu  à sa  su- 
perficie , rentreraient  dans  l’intérieur  de  la  masse , 
ou  réciproquement  ; et  l’on  exclut  même  les  cas  ou 
des  points  d’un  liquide  passeraient  alternativement 
de  la  surface  libre  à la  surface  en  contact  avec  une 
paroi  fixe  ou  mobile.  Ces  conditions  particulières 
auxquelles  on  assujettit  les  mouvemens  que  l’on  con- 
sidère, s’expriment  par  les  équations  suivantes. 

Soient  toujours  x , y,  z,  les  coordonnées  variables 
d’un  point  du  fluide,  et 

**  l • 

t x » y > *)  = o , 
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l’équation  d’une  surface  fixe  ou  mobile  qui  passe  par 
ce  point  au  bout  du  temps  t , et  que  nous  appelle- 
rons S,  pour  abréger.  Désignons  aussi  par  x'  ,y , z' , 
les  coordonnées  initiales  du  même  point , de  sorte 
que  x,  y,  z,  soient  des  fonctions  de  t,  x',  y',  z. 
Si  l’on  substitue  leurs  valeurs  dans  l’équation  donnée, 
elle  se  changera  en 

*)  — o; 


et  tous  les  points  du  fluide  dont  les  coordonnées 
initiales  satisferont  à cette  équation  , seront  ceux  qui 
appartiennent,  au  bout  du  temps  t,  à la  surface  S; 
par  conséquent , pour  que  ces  points  soient  constam- 
ment les  mêmes , il  faudra  que  la  fonction  F ne 
renferme  pas  la  variable  t.  Si  donc  S est  la  surface 
libre , ou  celle  d’une  paroi  fixe  ou  mobile , il  faudra 
que  la  fonction  f{t,  x,  y,  z)  soit  indépendante 
de  t,  en  y regardant  x,  y , z,  comme  des  fonctions 
de  ces  variables;  sa  différentielle  complète  pa# rap- 
port à t devra  donc  être  nulle  ; et  d’après  la  formule 
(2),  on  aura  .. 


dl  ' 


àf 


JS  — <*) 

j * 'a* 

pour  exprimer  la  condition  ci-dessus  énoncée. 

Dans  le  cas  d’une  paroi  fixe  , la  fonction  J ne  ren- 
fermera pas  explicitement  le  temps  t ; en  la  repré- 
sentant par  L,  de  sorte  que  D = o soit  l’équation 
donnée  de  là  paroi , l’équation  (8)  deviendra 

dL  • dl  , dL  ‘ y V 
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Si  l’on  désigne  par  £ la  "résultante  des  vitesses 
U,  v,  w,  et  par  a , ê,  y,  les  angles  quelle  fait  avec 
les  directions  des  x , y ; Zf  %i  Ton  appelle  aussi  a,  b, 
c,  les  angles  que  fait  la  normale  à la  paroi  avec  les 
mêmes  directions,  et liju’on  fasse  „ 

(S)>(f)+Q- 


on  aura , en  même  temps,  . „ • » 

.*#  v 

m = £ cos  a,’  v sss  £ cos  Ç> , tv  ==  £ cos  , 

rfL  dL  , dL 

— = A œs a , ^ = A cos  b,^-  = A cos  c; 


t ■.'** 

* '*4*  # . » 

et,  en  substituant  ces  valeurs  dans  l’équation  (9),  et 

supprimant  ensuite  le  facteur  commun  £à,  elle  de- 
viendra, * • * , 


cos  a.  cos  a -f-  cos  C cds  b -1-  cos  y cos  c — o. 


Cette  équation  (9)  signifie  donc  que  la  vitesse  de 
chaque  point  de  fluide  adjacent  à une  paroûfixe,  est 
normale  à cette  surface  ; et , en  effet , c’est  la  condi- 
tion nécessaire  et  suffisante  pour  que  ce  point  né  se 
détache  pas  de  la  paroi,  et  ne  fasse  que  glisser  sur 
sa  surface.  . 

A la  surface  libre  d’un  liquide,  la  pression  p est, 
.en  général,  une  quantité  constante;  mais  elle  pour- 
rait dépendre  de  t et  être  seulement  indépendante  de 
x ,y , z,  si  la  pression  extérieure,  commune  à tous 
les  points  de  cette  surface , variait  avec  le  temps  ; ea 
la  désignant  par  T,  l’équation  de  la  surface  libre 
sera  donc  p — T = o,;  et  en  mettant  p — T à la 
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place  de  f dans  l'équation  (8)  on  aura  v * 

* dp  dp  ï dp  dp  tTT  , .• 

' • £+u£+vd?+wdz  — dr’  . (,a> 

, % * « * 

pour  l'équatioh  qni. aura  lieu  eu»  même  temps  que 
p — T = o,  ou  en  même  temps  que  l’équation  diffé- 
rentielle de  la  surface  libre , qui  a été  donnée  dans  le 

n°  647-  \ - ■ 

Nous  ferons  remarquer  que  les  équation$(8) , (9),  . 
(10)  auront  encore  lieu , sans  erreur, sensible,  lorsque 
les  points  du  fluide  ne  s’écarteront  de  sa  superficie, 
que  de’ quantités  insensibles.  Par  conséquent , si  Ton 
coqsidère , comme  dans  le  puméro  précédent , 
une  portion  du  fluide  dont  les  dimensions  soient  de 
grandeur,  finie , mais  insensibles,  et  qui  contienne 
. néanmoins  qn  nombre  immense  de  moléculfes , et  si 
l’on  suppose  qu’une  partie  de  sa  surface  appartienne 
à celle  du  fluide,  à une  époque  déterminée,  ces 
équations  exprimeront,  eù  réalité',  que  cela  aura 
lieu  pendant  toute  la  durée  du  mouvement.  Cette 
partie  commune  aux  deux  surfaces,  pourra,  d’ailleurs, 
varier  en  étendue  dans  des  rapports  quelconques; 
et  la  petite  portion  de  fluide  dont  il  s’agit,  en  se  dé- 
plaçant à la  superficie  du  fluide,  pourra  s’étendre 
ou  se  rétrécir  sans  que  son  volume  change  dans  le 
cas  d’un  liquide,  ou  sa  masse  dans  le  cas  d’un  fluide» 
quelconque.  Ainsi,  par  Exemple,  lorsqu’un  liquide, 
pesant  oscille  dans  un  vase  ouvert  à sa  partie  supé- 
rieure, l’étendue  de  sa  surface  libre  et  celle  de  sa 
surface  de  contact  avec  les  parois  du  vase  varient 
ptendant  le  ntbuvement , de  sprte  que  le  nombre  des 
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points  matériels  du  liquide,  qui  sontsitués  à l’une  ou 
l’autre  de  ces  deux  surfaces , n’est  pas  constamment 
le  même;  mais  les  équations  (9)  et  (10)  peuvent 
avoir  lieu  néanmoins,  si  l’on  considère  qu’elles  ne 
répondent  pas  seulement  à des  points  isolés,  mais 
qu’elles  se  rapportent  à de  petites  portions  du  li- 
quide, de  grandeur  insensible  et  déformé  variable. 

Ces  équations  particulières  que  Lagrange  a intro- 
duites dans  la  théorie  des  fluides , concourront , 
dans  chaque  cas,  avec  l’état  initial  du  système,  à 
déterminer  les  fonctions  arbitraires  qui  seront  conte- 
nues dans  les  équations  du  mouvement. 

653.  Dans  un  cas  très  étendu,  on  peut  réduire  les 
trois  équations  (3)  à une  équation  aux  différences 
partielles  du  premier  ordre,  et  faire  dépendre  d’une 
seule  quantité,  les  trois  inconnues  u,  v,  w.  Ce  cas  a 
lieu , lorsque  la  formule  udx  -f-  vdy  -f-  wdz  est  une 
différentielle  exacte  d’une  fonction  de  x,  y,  z,  re- 
gardées comme  des  variables  indépendantes,  et  que 
le  fluide  dont  on  s’occupe  est  homogène  et  partout  à 
la  même  température,  dans  son  état  d’équilibre. 

Soit  alors 

» 

udx  -f-  vdy  -f-  wdz  = dp-, 


p désignant  une  fonction  inconnue  des  quatre  va- 
riables t,  x,  y,  z,  mais  la  différentielle  dtp  étant 
prise  seulement  par  rapporta  x,  y,  Zy  de  sorte  qu'on 
ait  1 


u — -r 


dp, 

dx‘ 


dp 

df’ 


dp 

w = S- 


(a) 


D’après  la  nature  des  forces  X,  Y,  Z,  qui  provien- 
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nent  toujours  d’attractions  ou  de  répulsions  , dont  les 
centres  sont  des  points  fixes  ou  mobiles,  ou  les  points 
mêmes  du  fluide , on  a aussi 

Xdx  4-  Y dy  -f-  Z dz  = dV , \ 

. / 

- A % 

et,  par  conséquent, 

♦ 4 1 ' 

- Y dV  v*_ 1 7 ‘ dV 

. x =r  te'  * - L — d~z’ 


V étant  une  fonction  de  t , xfy,  z,  qui  n’est  diffé-  • 
rentiée  que  par  rapport  à x,  y , z.  Dans  le  cas  d’un. 

fluide  élastique  dont  la  densité  est  constante  à l’état 

1 6 * 


de  repos,  l’intégrale  s’exprimera  par  un  loga- 
J t . . 


rithme , si  l’on  suppose  que  la  loi  de  Mariotte  ait  en- 
core lieu  à l’état  de  mouvement?  si  l’on  tient  compte 
des  variations  de  température  qui  accompagnent 
celles  de  la  densité  pendant  le  mouvement,  cette 
intégrale  sera  une  autre  fonction  de  p;  et  dans  le  cas 

d’un  liquide  homogène,  eHe  se  réduira  a.- p,  abs- 


traction faite  de  la  constante  arbitraire.  Pour  com- 
prendre tous  ces  cas  en  un  seul,  je  ferai 


; '■  /? = * 
il  en  résultera 


l dp  dP  x dp dP  dp  dP 

f dx  dxy  / dy  dy f Wfp  dz  dz  ’ 

et  au  tnojren  de  ces  valeurs  et  des  précédentes , les 
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équations  (3)  deviendront 


dP  _ 

__<tv 

d'p  ’ 

dp 

d'p 

dp  dp 

dp 

dx 

~ dx 

dxdt 

dx 

dx * 

dj  dxdy 

dz 

1 

dP 

_ dW 

d'p 

dp 

dp 

dp  d'p 

dç 

dp  , 

~ 4r~ 

djrdt 

<& 

djrdx 

djr  djr' 

dz 

djrdz* 

dP  _ 

_ rfV 

dp 

dp 

d’p 

dp  d'p 

d<p 

d'p 

dz  ~ 

— dz 

dzdt 

dx 

dzdx 

~ dj  dzdj 

dz 

~ddr’ 

f 


Je  les  ajoute  après  les  avoir  multipliées  par  dx , dy  j 
dz ; il  vient 


* [(D+ (!)+(£)■]  » 


et  tous  les  termes  de  cette  équation  étant  des  diffé- 
rentielles exactes  à trois  variables  x,  y,  z,  on  en 
déduit  immédiatement 

v-p -$*-*[(£)' +(£)■■ +(§)’]•  m 

La  constante  arbitraire  qu’on  devrait  ajouter  dans 
cette  intégration , peut  être  censée  contenue  dans  la 
quantité  inconnue  <p , et  l’on  peut  regarder  les  inté- 
grales Y et  P comme  des  quantités  entièrement  dé- 
terminées. 1 

Cette  équation,  qui  remplacera  les  trois  équations 
(3),  fera  connaître  la  valeur  de  p , quand  celle  de  <p 
sera  déterminée;  les  équations  (à)  détermineront 
aussi  les  trois  inconnues  u,  v,  w;  et  quant  à la  va- 
leur de  <p,  elle  se  déduira  de  l’équation  (4),  qui  de- 
vient . . 


•I 
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dp 

de  'dfdx 

d[+~dT 


+ 


dp 

Tjr 


dy 


d-(Tz 

+ V = °-  iP) 


Dans  le  cas  d’un  fluide  incompressible , cette  équation 
Sc  réduira  à 


d'y  . (Py  | d’p  

dx'  dr'  dz%  — °’ 

dans  le  cas  d’un  fluide  aériforme,  on  y mettra  pour  p 
sa  valeur  en  fonction  de  p,  et  pour  p sa  valeur  ti- 
rée de  l’équation  (b). 

65 4-  Pour  que  la  foi’mule  üdx  -f-  vdy  -(-  wdz  soit 
une  différentielle  exacte  pendant  toute  la  durée  du 
mouvement , il  faut  quelle  le  soit  à l’origine , et  que 
les  valeurs  initiales  de  u,  v , w,  qui  sont  données 
arbitrairement  en  fonctions  de  x,  y,  z,  satisfassent 
aux  conditions  d’intégrabilité.  Réciproquement,  on 
admet  qu’il  suffit  que  cette  formule  soit  une  diffé- 
rentielle exacte  relativement  à une  valeur  déterminée 
de  t. , pour  qju’elle  le  soit  aussi  pour  toutes  les  valeurs 
de  cette  quantité  ; mais  cette  proposition  n’a  pas  toute 
la  généralité  qu’on  lui  suppose.  Voici  comment  on 
la  démontre.  * 

Soit  t,  une  valeur  particulière  de  t;  supposons 
que  pour  cette  valeur  on  ait  ,-v. 


udx  -j-  vdy  -f-  wdz  = d<pyy 


<p,  étant  une  fonction  de  x , y , z.  Si  l’on  désigne 
par  s un  intervalle  de  temps  infiniment  petit,  et  que 
le  temps  t devienne  les  quantités  «,  v,  w, 

varieront  aussi;  et  en  supposant  que  leurs  exprès- 


9 


Digitized  by  Googl 


HYDRODYNAMIQUE.  GSg  * 

sions  en  fonctions  de  t soient  développables  suivant 
les  puissances  de  e,  on  aura 

U==È  + ÉU'’  + w = % + *vi, 

, ,V  • 
et , par  conséquent , 

udx  + vdj+wdz  = dQ'+  i^dx+V'dj  + W/dz)  , * 

en  désignant  par  u/f  y, , wt , des  fonctions  de  x,  y,  z. 
Pour  avoir  les  valeurs  des  différences  partielles 

du  d\>  d\v  . . 

dt’  di’  ~dï  > q111  entrent  dans  les  équations  (3),  il 

faudra  différentier  ces  valeurs  de  u,  v,  w,  par  rap- 
port à e;  ce  qui, donne 

• dv d-w 

dï~u>>  dt~v<>  dT  = wr 

En  les  substituant  avec  celles  d eu,  i>,  w,  et  de  leurs 
différences  partielles  relatives  à x,  y,  z , dans  ces 


P1 

iés  par  e , 

il  vient 

\ *’ 

* 

I 

_ 

X- 

- U 

dp, 

dy_,  _ 

_ dp,  d'tp, 

d’p, 

? 

dx 

J 

dx 

dx* 

dy  dxdy 

_ 

dz 

dxdz  * 

1 

dp_ 

Y- 

- v t 

d<f, 

d’p. 

_ dp,  <Pq,  _ 

_ dy, 

d’p, 

? 

dr 

dx 

djdx 

dy  dy  * ~ 

dz 

dydz  ’ 

I 

P 

Il 

Z- 

— tV/~ 

dp, 

dx 

d*p, 

dzdx 

_ dp,  dyp, 
dy  dzdy  ~ 

_ éL 

dz 

dy, . 

dz*  * 

*d’où  Ton  tire,  d’après  les  notations  précédentes, 
utdx  + v,dy  + wdz 

• =rfV-rfp-i‘/-[®)+(D+(è)']i 

a-  - * 44 


I; 
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et  d’où  il  résulte  que  la  quantité  {udx-\-vldy-\~'W/dz)ti 
dont  s’accroît  la  formule  udsc-\-  vdy~\-wdz  pendant 
le  temps  e. , sera  une  différentielle  exacte.  Par  consé- 
quent, cette  formule  sera  une  différentielle  exacte  au 
bout  du  temps  tt  - 4-  € , puisqu’on  suppose  qu’elle 
l’est  au  bout  du  temps  ; elle  le  sera  au  bout  du 
temps  as,  puisqu’elle  l’est  au  bout  du  temps 
«,+  e ; et  ainsi  de  suite.  Et  comme  on  peut  prendre  « 
positif  ou  négatif,  on  en  conclut  que  cette  formule 
udx  -f-  vdy  -f-  wdz  est  une  différentielle  exacte  pour 
toutes  les  valeurs  de  t,  si  l’on  s’est  assuré  qu’elle 
le  soit  pour  telle  valeur  qu’on  voudra  de  cette  va- 
riable. 

Mais  cette  démonstration  suppose  que  les  valeurs 
de  «,  v , w , qui  répondent  à t -f-  «,  peuvent  se 
développer  suivant  les  puissances  de  é,  ou,  ce  qui 
revient  au  même,  elle  suppose  que  les  expressions 
de  «,  c>,  w , en  fonctions  de  t,  satisfont  aux  équa- 
tions du  problème  et  à toutes  celles  qui  s’en  dé- 
duisent par  des  différentiations  relatives  à t.  Or , 
cela  n’a  pas  toujours  lieu  à l’égard  des  expressions 
de  « , v , w , en  séries  d’exponentielles  et  de  sinus 
ou  cosinus,  dont  les  exposans  et  les  arcs  sont  pro- 
portionnels à t ; et  la  démonstration  étant  en  défaut,  la 
proposition  peut  aussi  être , et  elle  e^effective- 
ment  en  défaut,  dans  certains  cas  dont  j’ai  rencon- 
tré des  exemples.  Dans  chaque  problème , les  ex- 
pressions de  u,  v y w,  dont  il  s’agit,  satisfont  aux 
équations  relatives  à la  masse  et  à la  surface  du 
fluide  en  mouvement  ; en  y déterminant  conve- 
nablement les  coefliciens  des  exponentielles  et  des 
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sinus  ou  cosinus , elles  représentent  l’état  initial  et 
donné  de  tous  les  points  du  fluide  ; et  si  les  séries 
qui  en  résultent  sont  d’ailleurs  convergentes , cela 
suffit  pour  quelles  renferment  la  solution  de  la 
question , quoiqu’un  de  leurs  caractères  particuliers 
soit  de  ne  pas  toujours  satisfaire  aux  équations  qui 
se  déduisent  de  celles  du  mouvement , par  de  nou- 
velles différentiations.  • 

655'.  La  condition  d’intégrabilité  de  la  formule 

tidx  -f-  vdy  -f-  wdz  n’a  pas  lieu  dans  le  mouvement 
d’un  fluide  qui  tourne,  sans  changer  de  forme,  au- 
tour d’un  axe  fixe.  En  effet,  les  composantes  de  la 
vitessé  d’un  point  quelconque  sont  alors  les  mêmes 
que  dans  le  cas  d’un  corps  solide  ; en  prenant  donc 
l’axe  fixe  pour  celui  des  z,  et  désignant  par  co  la 
vitesse  angulaire  de  rotation,  on  aura  (n°  387) 

u — —;  y co , v =.  xco , w =0; 
d’où  il  résulte 

" udx  -f-  vdy  -f-  wdv  = a ( ’xdy  — ydx)  ; 


"V; 


quantité  qui  n’est  point  une  différentielle  exacte , 
puisque  le  facteur  co  est  indépendant  des  coordonnées 
x et  y. 

Il  en  résulte  que  pour  déterminer  la  pression  p 
en  un  point  quelconque,  il  faudra  recourir,  dans 
cet  exemple , aux  équations  (3).  Or,  en  y mettant 
les  valeurs  de  K,  v,  w,  et  considérant  a comme 
une  quantité  constante  par  rapport  à t , aussi  bien 
que  par  rapport  à x , yt  z,  il  vient 

<4- 
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I£=x+^,  I|=z, 

d’où  l’on  tire 

. ' ~ dp  '==  Xdx  + Ycfy  -j-  ZÆ  4-  {pcdx  -f-  jdj)  ; 


équation  qui  coïncide  avec  celle  qu’on  a trouvée  dans 
le  n°  58<$,  par  la  considération  de  l’équilibre  des 
forces  données  qui  agissent  sur  tous  les  points  du 

fluide,  et  de  leurs  forces  centrifuges  résultant  de  son 

1 • • ° 
mouvement  de  rotation. 


% 
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CHAPITRE  H.’ 

« 

» DE  LA  PROPAGATION  DU  SON. 

j*  • 

• * « 

/ 

656.  Il  n’entre  pas  dans  le  plan  de  cet  ouvrage,  de 
faire  connaître  les  résultats  nombreux  qui  ont  été  dé- 
duits des  équations  générales  du  mouvement  des  flui- 
des qu’on  vient  de  donner  ; je  me  contenterai  d’indi- 
quer les  ouvrages  dans  lesquels  on  peut  les  trouver. 
Dans  le  chapitre  suivant,  je  déterminerai  le  mouvement 
d’un  fluide  qui  s’écoule  dans  un  vase , d’après  un&  • " 
hypothèse  particulière  et  approximative,  générale- 
ment suffisante  pour  la  pratique  ; et  , dans  celui-ci , 
je  prendrai  pour  exemples  de  l’application  des  équa- 
tions générales , les  cas  les  plus  simples  de  la  théorie 
du  son. 

i°.  On  trouvera*,,  dans  les  tomes  II  et  V de  la 
Mécanique  céleste , tout  ce  qqi  est  connu  jusqu’à 
présent  sur  les  oscillations  de  la  mer  et  de  l’atmos- 
phère > produites  par  les  attractions  de  la  lune  et  du 
soleil.  * 

* j»  - 

a0.  Le  tome  II  de  la  Mécanique  analytique  ren- 
ferme la  détermination,  parle  moyen  de  séries  con- 
vergentes, du  mouvement  d’un  liquide  pesant , soit 
dans  un  çanal  très  étroit,  soit  dans  un  vase  très  pro- 
fond. 

5°.  Relativement  aux  oscillations  de  ce  liquide 
dans  un  vase  d’une  profondeur  quelconque , je 


Digitized  by  Google 


M TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE. 

renverrai  au  Mémoire  que  j’ai  inséré,  sur  ce  sujet, 

dans  le  tome  XIX  du  Journal  de  M.  Gergonne. 

1 4°‘  Pour  le  problème  de  la  propagation  des  ondes 
a la  surface  et  dans  1 intérieur  d’une  eau  stagnante , 
je  renverrai  de  même  à mon  Mémoire  inséré  dans  lé 
tome  I"  de  l’Académie  des  Sciences. 

5°.  Sur  l’écoulement  des  fluides  élastiques  dans  les 
vases  et  dans  les  tuyaux,  on  peut  consulter  le  Mémoire 
de  M.  Nayier,  qui  fait  partie  du  tome  IX  de  cette 
Académie. 

6*.  Enfin  , pour  tout  ce  qui  concerne  la  théorie  du 
son,  et,  généralement,  la  propagation  du  mouve- 
ment dans  un  milieu  élastique  ou  dans  plusieurs  mi- 
lieux superposés,  j indiquerai  les  Mémoires  que  j’ai 
écrits  sur  ce  sujet,  et  qui  font  partie  du  14e  cahier  du 
Journal  de  l'École  Polytechnique , et  des  tomes  II 
et  X de  1 Académie  des  Sciences. 

65j.  Pour  donner  une  application  des  équations 
générales, considérons  un  fluide  élastique  homogène, 
dont  la  température  et  la  densité  soient  partout  le» 
mêmes  dans  son  état  d’équilibre,  et  qu’on  ait  écarté  un 
tant  soit  peu  de  cet  état,  de  sorte  que  pendant  tout  le 
mouvement  qui  en  résultera,  les  vitesses  de  ses  dit— 
férens  points  soient  très  petites , et  les  condensations 
ou  dilatations  dont  elles  seront  accompagnées  soient 
aussi  de  très  petites  fractions.  Nous  négligerons,  en 
conséquence , les  carrés  et  les  produits  de  ces  quan- 
tités ; ce  qui  réduira  les  équations  du  mouvement  à 
la  forme  linéaire,  et  permettra  d’en  obtenir  les  inté- 
grales sous  forme  finie.  Nous  ferons  aussi  les  forces 
^ > égales  à zéro,  afin  que  la  densité  du  fluide, 
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dans  l’état  d’équilibre,  soit  constante,  comme  nous 
le  supposons. 

Soit  D cette  densité  ; p étant  celle  qui  a lieu  dans 
l’état  de  mouvement,  au  bout  du  temps  t et  au 
point  dont  les  coordonnées  sont  x ,jç,  z,  on  aura 

p = D(i  +i),  „• 

\ * 

en  désignant  par  s une  fraction  positive  ou  négative  , 
qu’on  suppose  très  petite.  Soient  aussi  h et  gmh  la 
hauteur  et  la  pression  barométriques  qui  répondent  à 
la  densité  D ; g représentant  la  gravité , et  m la  den- 
sité du  mercure.  Dans  l’état  de  mouvement,  la  pres- 
sion p , qui  répond  à la  densité  p , serait  gmh(  1 -f-  s ), 
d’après  la  loi  de  Mariotte , si  la  température  du  flui<|g 
était  invariable  ; mais , à raison  de  la  condensation 
positive  ou  négative  s , la  température  augmente  ou 
diminue;  et  si  le  mouvement  est  assez  rapide  pour 
que  le  fluide  n’ait  pas  le  temps  de  revenir  à sa 
température  primitive,  la  pression  variera  dans  un 
plus  grand  rapport  que  la  densité.  Nous  suppose- 
rons donc  qu’on  ait , en  général , 

p = gmh  ( 1 -j—  s -f-  (r)  ; 

a désignant  une  quantité  de  même  signe  que  s,  et 
qui  en  est  une  certaine  fonction.  A cause  de  la  peti- 
tesse de  s , on  peut  supposer  cette  quantité  <r  propor- 
tionnelle à s,  et  faire 

» <T  = ës  ; 

£ étant  un  coefficient  positif  et  indépendant  de  s. 

Au  moyen  de  ces  valeurs,  on  aura 

dp  = gmh(i  4*  G)ds} 
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et  il  en  résultera  ’ 

— «'log  (i  -M), 

( J r 

% . » • 

en  supposant  que  l’intégrale  s’évanouisse  avec  s , et 
faisant,  pour  abréger. 


gmh(i  + €) 
D 


a*. 


Si  l’on  néglige  le  carré  de  s et  qu’on  prenne  cette 
intégrale  pour  la  valeur  de  la  quantité  P comprise 
dans  l’équation  (b)  du  n°  653 , on  aura 

P = a*s; 

«p  négligeant  aussi  les  carrés  des  vitesses  , 

et  supprimant  le  terme  Y qui  provient  des  forces  X, 
Y,  Z,  cette  équation  ( b ) deviendra 


dp  ■ 
~dt’ 


(0 


et  en  la  joignant  aux  équations  (a),  savoir, 

dp 


u 


dp 
dx  ’ 


dp 

àÿ* 


w 


dz J 


(*) 


ces  quatre  équations  feront  connaître  la  condensa- 
tion , la  grandeur  et  la  direction  de  la  vitesse  du 
fluide,  au  bout  du  temps  t et  au  point  dont  les 
coordonnées  sont  x,y,  z,  lorsque  la  fonction  <p  aura 
été  déterminée  en  fonction  de  x,  y,  z,  t.  » 

Si  les  déplacemens  des  points  du  fluide  sont  aussi 
supposés  très  petits,  c’est-à-dire,  si  les  points  du 
fluide  ne  font  que  de  très  petites  oscillations,  et  n’ont 
pas  un  mouvement  commun  de  translation  ou  de 
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rotation,  les  variables  x , y , z,  différeront  très  peu 
des  coordonnées  initiales  x' , ÿ , z' , du  point  auquel 
elles  répondent  ; on  pourra  les  regarder  comme  éga- 
les à x' , y , z' , en  intégrant  les  valeurs  de  udt , 
vdt,  wdt,  pour  en  déduire,  à un  instant  quelconque, 
les  déplacemens  de  ce  point  suivant  les  trois  axes 
des  coordonnée?;  et  alors,  on  aura  # 

x — x'  = judt , y — y'  = fvdt,  z — z'  = fwdt  ; 

les  intégrales  étant  prises  de  manière  qu’elles  s’éva- 
nouissent quand  t—o. 

Quanta  la  quantité  <p,  pour  obtenir  l’équation  dont 
elle  dépend,  je  mets  D(i  -f- s)  à la  place  de  f dans 
l’équation  (c)  du  numéro  cité;  et  en  négligeant  les 

produits  de  s et  de  , il  vient 

ds  d'tp  d*<p  d‘<p  . 

dt  dx * *"  d VJ  dz ’ ° * 

* 

ou.  bien,  en  substituant  pour  s sa  valeur  précé- 
dente , 

9 • • 


, Ces  équations  ( 1 ) , (2),  (5) , sont  celles  de  la  théorie 
du  son  dans  i)n  air  dont  la  température  et  la  densité 
sont  constantes.  Elles  supposent  qüe  la  formule 
udx  -f-  vdy  -f-  wdz  soit  une  différentielle  exacte  ; ce 
qui  a lieu,  effectivement,  dans  les  deux  cas  particu- 
liers auxquels  nous  allons  les  appliquer. 

658.  Supposons,  d’abord,  que  l’air  soit  contenu 
dans  un  tuyau  cylindrique,  et  que  ses  points  se 
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meuvent  paraüèlement  à l’axe,  qui  sera  horizontal, 

afin  que  la  pesanteur  ne  fasse 'pas  varier  la  densité* 

En  prenant  l’axe  des  x dans  cette  direction , on  aura 

v — o et  w = o ; la  quantité  <p  ne  sera  fonction 

que  de  a:  et  t;  et  l’équation  (3)  se  réduira  à 

• 

_ n'£ï  ' # 

# de  — dx*’ 

On  en  déduira  les  mêmes  conséquences  que  de 
l’équation  (i)  du  n°  494»  relative  aux  vibrations 
longitudinales  d’une  verge  élastique.  Quand  le  tuyau 
se  prolongera  indéfiniment,  a sera  la  vitesse  de  la 
propagation  du  son  suivant  sa  longueur;  quand  il 
sera  terminé,  et  d’une  longueur  Z,  le  nombre  des 
vibrations  du  fluide,  dans  l’unité  de  temps  , corres- 
pondant au  son  le  plus  grave,  sera  en  raison  inverse 
de  l ; quand  le  ton  s’élèvera  , ce  nombre  croîtra  dans 
le  même  rapport  que  celui  des  nœuds  de  vibrations;  f 
et  en  désignant  par  A la  distance  comprise  entre  deux 
nœuds  consecutifs , et  par  n le  nombre  correspondant 
des  vibrations,  on  aura  . • 


a 


En  ces  points,  la  vitesse  des  molécules  d’airest  nulle, 
et  la  condensation  s ne  l’est  pas  ; il  y a,  au  contraire, 
d’autres  points  Ou  cette  condensation  est  zéro,  et  où 
le  fluide  est  en  mouvement.  Les  distances  qui  sépa- 
rent ces  autres  points  sont  les  mêmes  que  pour  les 
premiers,  comme  on  peut  le  voir  par  les  formules  du- 
n°  495.  Ils  jouissent  d’une  propriété  qui  sert  à les 
déterminer  par  l’expérience,  et  qui  n’appartient  qua 
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eux.  Si  l’on  fait  une  ouverture  à la  paroi  du  tuyau 
en  l’un  de  ces  points  où  la  condensation  est  nulle , 
et  qu’on  établisse  la  communication  avec  l’air  exté- 
rieur, le  mouvement  du  fluide  intérieur  n’est  aucu- 
nement changé,  non  plus  que  le  ton  qu’il  fait  en- 
tendre. En  prenant  pour  A la  distance  de  deux  de 
ces  points  consécutifs,  et  pour  n le  nombre  correspon- 
dant au  Ion  observé , l’équation  précédente  fera  con- 
naître la  valeur  de  a,  et  par  suite  celle  de  la  quan- 
tité £,  contenue  dans  l’expression  de  cette  vitesse. 
L’usage,  pour  cet  objet,  du  ton  élevé  qui  répond  à 
une  partie  aliquote  de  l,  est  préférable  à celui  du 
ton  fondamental , qui  peut  être  influencé  par  le  mode 
d’insufllation  du  tuyau  et  par  les  circonstances  rela- 
tives à l’embouchure.  C’est  de  cette  manière  que 
M.  Dulong  a déterminé,  pour  l’air  et  différens  gaz, 
les  valeurs  de  la  quantité  y du  n°  637;  laquelle 
quantité  est  égale  à 1 -j-£,  comme  on  le  verra  tout 
à l’heure. 

65g.  Pour  second  exemple , je  supposerai  que  la 
masse  d’air  s’étende  indéfiniment  en  tous  sens,  et 
qu’elle  soit  ébranlée  semblablement,  suivant  toutes 
les  directions,  autour  d’un  point  fixe  que  je  prendrai 
pour  origine  des  coordonnées.  Si  l’on  appelle  r,  au 
bout  du  temps  t , le  rayon  vectéur  du  point  qui  ré- 
pond àa:,  /,  z,  et  £ sa  vitesse,  elle  sera  dirigée 
suivant  ce  rayon , et  sa  grandeur  sera  une  fonction 
de  r et  f,  ainsi  que  la  condensation  s;  car  il  est  évi- 
dent que  tout  doit  être  symétrique  autour  de  l’ori- 
gine des  coordonnées,  pendant  toute  la  durée  du 
mouvement.  On  aura  • * 


Die 


yoa' 


u 
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c* 


et  à cause  de  ‘ . , • 

• * *v  * 

x'  + y%,+?  = T*,  xd*  -f  fdx  + zdz  =xrdr,  ; 
îl  en  résultera 

udx  -+-  vdj  4.  wdz  = (dr; 

• • . t * - • , * « . 

en  sorte  que  cette  formule  sera  la  différentielle  exacte 
d’une  fonction  de  r et  t.  Cette  fonction  étant  la 
quantité  <p,  déterminée  par  l’équation  (3),  on  aura 

= — 

4 dr> 

* ; t 

pour  la  résultante  des  vitesses  u,  v,  w. 

En  la  différentiant  par  rapport  à x,,y,  z,  on  aura 
aussi 

* 

dp dp  x dp dp  jr  dp  dp  z 

■ dx  dr  r * dr  dr  r*  dz  dr  r* 

* 

en  différentiant  une  seconde  fois,  il  vient 

’d*p  d‘p  x 1 ( dp  j-’-l-  z*  » 

dx * dr 3 r*  ‘ dr  • rs  ’ 

d*P  dip  dp  z‘-f-  x* 

djr*  dr'x  r1  ‘ dr  H £ 

d'Q  _ £p  £_  dp  x*  + J~* . • 

dz 1 <fr“  ra  dr  r3  ’ 

et,  d’après  ces  valeurs,  l’équation  (5) devient 
£p  f d'p  2 dp\ 
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ou , ce  qui  est  la  même  chose , 

~dF  a ~dï*'  (4) 

/ • 

* * 

Son  intégrale  complète  est  (n°  484) 

’ "p  = f(r  + 4*  F(r  — «O»* 

/ et  F désignant  les  deux  fonctions  arbitraires.  Si 
donc  on  fait 

f =%.  Ç-n. 

poijr^une  variable  quelconque  z , on  déduira  de  cette 
intégrajp  • 

K = i t/'(r+a0  + F'(r—  «0] 

— 7;  [/Cr  + rt<)  + F('*  — «<)],  > (5) 

* = fr[r(r-at)-/(r+«03; 


et  ces  formules  feront  connaître  la  vitesse  et  la  con- 
densation en  un  point  et  à un  instant  quelconques, 
après  qu’on  aura  déterminé  les  fonctions  f et  f pour 
toutes  les  valeurs  de  r-\-at,  qui  est  une  variable 
positive,  et  les  fonctions  F et  F'  pour  toutes  les  va- 
leurs positives  ou  négatives  de  r — at. 

660.  Tout  étant  semblable,  par  hypothèse,  autour 
de  l’origine  des  .coordonnées,  il  faut  que  le  centre  de 
l’ébranlement  du  fluide  demeure  immobile  pendant 
toute  la  durée  du  mouvement  ; il  est  donc  néce^aire 
que  la  première  formule  (5)  s’évanouisse  avec  rj  ce 
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qui  exige  que  quand  ce  rayon  est  infiniment  petit, 

on  ait 

f (r  + at ) + F(r  — at)  = Tr, 
f'(r  at)  + F(r  — at)  = T; 

T désignant  une  fonction^  inconnue  de  t.  Erf  taisant 
le  rayon  r tout-à-fait  nul  dans  la  première  de  ces 
équations  et  dans  sa  différentielle  par  rapport  à at, 
savoir , 

♦ 1 . rdT 

/'(r+flO-F 

et  mettant  z au  lieu  de  at , on  aura  donc 

* • ’ 

/z  + F(-z)  = o,  fz-FX-z)=b,  (6) 

mais  seulement  pour  les  valeurs  positives  de  z.  Ces 
équations  feront  connaître  les  ' valeurs  de  F ( — z)  et 
F'(  — z) , d’après  celle  de  fz  et  j'z  ; en  sorte  qu’il  ne 
restera  plus  qu’à  déterminer  les  valeurs  de  fz,f'zt 
Fz,  F'z,  pour  toutes  les  valeurs  positives  de  z. 

Pour  cela , soient  4'r  et  ~ "Pr  les  valeurs  initiales 

de  £ et  s,  de  sorte  que  4'r  et  "*r  désignent  des 
fonctions  données  depuis  r=o  jusqu’à  r==ao  , dont 
la  première  devra  être  nulle  pour  r = o,  et  qui  sont 
toutes  deux  de  certaines  vitesses.  En  faisant  t = o , 
dans  les  équations  £5) , nous  aurons 

d.-fr  d.-Fr  4 

dr  + dr  * 
dFr  dfr 

dr  dr  * 
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d’où  l’on  tire 

~ Fr  ss  4>r  + b, 

Fr  — fr  = Ÿ.r  4-  c ; 

en  représentant  par  b etc  deux  constantes  arbitraires, 
et  faisant 

f\rdr  = 4,r,  fr^trdr  = 'F.r: 

on  pourra  supposer  que  ces  deux  intégrales  seva-  * 
nouissent  pour  telle  valeur  qu’on  voudra  de  r;  nous 
prendrons  tout  à l’heure  r.=  oo  pour  cette  valeur. 

Si  l’on  a seulement  égard  aux  constantes  b et  c, 

les  équations  précédentes  donneront 

« • • 

fr  = a br  — ic,  fr  = { b , 

Fr  = ±br  4-  £c,  F'r  = ±c; 

on  en  conclut 

/(r  + «0  = î£(r  4-  at)  — \c , 

/(r  4-  ai)  = }b; 

pour  r>ai , on  aura  aussi 

F (r  — at)  = ïù(r  — a/)  4-  £c, 

F'(r-ai)  = A£. 

poixr  r < ai,  on  aura 

/(ai  — r)  = 3^(a<  — r)  — ±c, 
f{at  — r =s  A6; 


« 
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et  en  vertu  des  équations  (6)  il  en  résultera 

F (r  — ai)  ==  j b (r  — at)  -f-  \c , 

F'(r  — at)  = \b, 

comme  dans  le  cas  de  r >•  at.  Or,  en  substituant  ces 
différentes  valeurs  dans  les  formules  (5),  on  trouvera 
qu’elles  se  réduisent  à zéro  ; de  sorte  que  les  deux 
constantes  arbitraires  b et  c disparaissent  des  expres- 
sions de  £ et  s. 

En  en  faisant  donc  abstraction , et  mettant  z au 
lieu  de  r dans  les  équations  (7)  et  dans  leurs  diffé- 
rentielles, il  vient 

fz  = fz4,z  — ‘ 
f'z  = ï4*z  + iz(4a— ' *z)> 

Fz  ==  tz4«3H-  ï'F.z» 

F'z  = a4»zH“t2C4z  + 'Fz)» 

• 

pour  les  valeurs  qui  restaient  à trouver. 

Les  formules  (5)  ne  contiendront  plus  rien  d’in- 
connu , et  renfermeront , par  conséquent , la  solu- 
tion complète  du  problème.  On  peut  remarquer  que 
rien,  dans  la  question,  ne  pourrait  servir  à déter- 
miner les  valeurs  de  f ( — z) , dont  les  formules  (5) 
n’exigent  jfes  la  connaissance. 

661.  Voici  maintenant  les  conséquences  relatives 
à la  théorie  du  son  , qui  se  déduisent  de  ces  for- 
mules. 

Soit  £ le  rayon  de  l’ébranlement  primitif,  en  sorte 
que  4r  et  '*'r  a'ent  des  va^eurs  données  arbitraire- 
ment depuis  r = o jusqu’à  r = é,  et  soient  zéro 
depuis  r = £ jusqu’à  r=co  . Les  intégrales  4.r  et 
seront  des  quantités  constantes  pour  toutes  les 
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valeurs  de  z qui  surpassent  é;  et  comme  ou  les 
suppose  nulles  pour  r = oo , elles  le  seront  aussi 
depuis  r = e jusqu’à  r — co  . 

Cela  posé,  si  l’on  considère  d’abord  un  point  du 
fluide  compris  dans  l’étendue  de  l’ébranlement  pri—  . 
mitif,  on  aura  r<*.  Tant  que  t sera  moindre  que 

' ~ r , les  valeurs  de  f(r  -f-  at)  et  f'[r  + at)  ne  seront 

pas  nulles,  et  on  les  déduira  des  équations  (8);  il  en  sera 
de  même  à l’égard  des  valeursdeF(r — at)  et  F'(r — at), 

tant  qu’on  aura  t < quand  t surpassera  celles- 

ci  se  déduiront  de  celles  de  f[at  — r)  et  f\at  — r)  , 
au  moyen  des  équations {€) ; enfin,  quand  le  temps  t 

sera  devenu  plus  grand  que  — — , tous  les  termes 

des  formules  (5)  seront  nuis,  et  tous  les  points 
contenus  dans  l’étendue  de  l’ébranlement  primitif 
seront  revenus  à l’état  de  repos.  Ainsi , pour  tous 
les  points  compris  dans  la  sphère  dont  le  rayon 
est  £ , la  durée  du  mouvement  décroîtra,  du  centre 

à la  surface,  entre  les  limites  - et  —, 

m.  a a 

En  dehors  de  l’ébranlement  primitif,  on  aura 
r + at  > 6 ; ce  qui  fera  disparaître  f(r -f-  at)  et 
f'(r-+-at)  des  formules  (5),  et  les  réduira  à 

K — F'  (r  — at)  — -^F(r  — at), 

s = ^.F'(r--at), 

• » • 

quand  on  a /•  > at , ou  bien , eu  vertu  des  <$jua- 
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lions  (G) , à 

Z = — r)+}rrf(at  — r), 

S = o?f^at~~r^ 

lorsqu’on  a nt  > r.  Les  valeurs  des  quantités  com- 
prises dans  ces  expressions  de  £ et  s seront  données 
par  les  formules  (8);  elles  seront  nulles  tant  qu’on 
aura  r > at  -f-  s , et  le  redeviendront  dès  qu’on  aura 
r <at  — e ; d’où  l’on  conclut  que  le  son  se  propa- 
gera à l’air  libre  avec  la  même  vitesse  a que  dans 
l’intérieur  d’un  tuyau  cylindrique;  qt>e  le  mouve- 
ment de  chaque  molécule  d’air  subsistera  pendant  un 

intervalle  de  temps  égal  à ^ , et  que  la  largeur  de 

l’onde  sonore  sera  égale  au  diamètre  2e  de  l’ébranle- 
ment primitif. 

A une  grande  distance  du  centre  de  cet  ébranle- 
ment , on  pourra  négliger  les  seconds  termes  des  va- 
leurs de  qui  sont  divisés  par  r*,  par  rapport  aux 
premiers  qui  ne  le  sont  que  par  r;  on  aura  alors  r 
pendant  toute  la  durée  du  mouvement , 


comme  dans  le  n°  497»  où  s représentait  la  dilatation 
au  lieu  de  la  condensation.  La  vitesse  propre  des 
molécules  d’air  décroîtra  alors  en  raison  inverse  de  r. 
On  suppose  l’intensité  du  son  proportionnelle  au  carré 
de  cette  vitesse  ; en  sorte  qu’à  une  grande  distance  du 
lieu  de  l’ébranlement  primitif,  elle  décroîtra  en  rai- 
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son  inverse  du  carré  de  cette  distance;  ce  qui  paraît 
conforme  à l’expérience. 

Ces  résultats  ont  encore  lieu,  lorsque  l’ébranle- 
ment n’est  pas  le  même  en  tous  sens.  A une  distance 
considérable  par  rapport  à son  diamètre , la  Vitesse  du 
son  est  uniforme  et  égale  à la  constante  a , les  ondes 
ont  une  forme  à peu  près  sphérique,  et,  suivant  la 
direction  de  chaque  rayon,  l’intensité  du  son  varie 
en  raison  inverse  du  carré  de  la  distance , quelle  que 
soit,  d’ailleurs,  sa  variation  en  passant  d’un  rayon  a 
un  autre.  Cette  intensité  décroît  aussi  avec  la  den- 
sité du  milieu  où  le  son  est  produit;  en  sorte  que, 
par  exemple,  elle  diminue  à mesure  qu’on  approche 
du  sommet  d’une  haute  montagne.  En  considérant  la 
propagation  du  son  dans  un  air  composé  de  couches 
de  différentes  densités,  on  trouve  qu’à  distance  égale, 
son  intensité  ne  dépend  que  de  la  densité  au  lieu  de 
l’ébranlement  primitif;  d’où  il  résulte  qu’une  per- 
sonne placée  dans  un  ballon,  doit  entendre  le  bruit 
qu’on  fait  à la  surface  de  la  terre,  comme  si  elle  était 
à cette  surface;  tandis  que  le  bruit  qu’elle  ferait  serait 
entendu,  à celte  surface,  comme  si  l’on  était  dans  la 
couche  atmosphérique  où  se  trouve  l’aérostat. 

Si  l’intensité  du  son  dépend  de  la  grandeur  des  vi- 
tesses des  molécules  d’air  qui  frappeut  l’organe  de 
l’ouïe,  si  l'élévation  du  ton  est  réglée  sur  le  nombre 
de  ces  coups  dans  un  même  temps,  c’est-à-dire,  sur 
la  répétition  plus  ou  moins  fréquente  des  vibrations 
de  l’air,  on  peut  se  demander  ce  qui  fait  la  différence 
d’une  syllabe  à une  autre,  chantées  avec  une  même 
force  et  sur  un  même  ton.  Selon  Euler,  cette  diffé- 

45.. 
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rencc  doit  être  attribuée  à la  forme  de  la  fonction 
qui  exprime  la  loi  des  vitesses  successives  de  l’air 
pendant  chaque  vibration  ; de  manière  que  l’or- 
gane de  la  voix  aurait  la  faculté  de  donner  à cette 
fonction  la  forme  convenable,  et  l’organe  de  l’ouïe, 
la  faculté  d’en  apprécier  les  formes  diverses. 

662.  Sans  que  la  forme  de  l’équation  (4)  soit  chan- 
gée, on  peut  transporter  l’origine  des  coordonnées  en 
d’autres  points  du  fluide.  D’après  cela , si  l’on  désigne 
par  rt , ru , rnl,  etc.,  les  rayons  vecteurs  d’un  même 
point , comptés  de  ces  diverses  origines,  et  si  l’on  sup- 
pose successivement  que  <p  soit  fonction  de  t et  de  cha- 
cun de  ces  rtyons,  on  satisfera  à l’équation  (4)  au 
moyen  de  la  valeur  de  <p  du  n°  05g,  et  des  valeurs  qui 
s’en  déduisent,  en  y mettant  rt , rh , rm , etc.,  au  lieu 
de  r,  et  changeant  à chaque  fois  les  fonctions  arbi- 
traires. A cause  de  la  forme  linéaire  de  cette  équation, 
,on  y satisfera  donc  aussi  en  prenant  pour  <p  la  somme 
de  toutes  ces  valeurs  particulières  ; ce  qui  donne 

<P  =■  7.  [/  (r  + at)  + F (r  — ai)] 

. + 7 [/,(';+  «0  + F/r, — «01 
+ 7 [/„(''„+  «0  4-  F, ,(!•„—  at)] 

* t 11 

-j-  etc. 

Or , on  conclura  de  cette  formule , que  si  l’air  est 
ébranlé  simultanément  autour  de  chacune  des  ori- 
gines de  r,  rt,  rllt  etc.,  la  condensation^  en  un 
point  et  à un  instant  quelconques,  qui  sera  toujours 
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donnée  par  l'équation  (i),  aura  pour  valeur  la  somme 
des  condensations  qui  auraient  lieu  en  vertu  de  tous 
ces  ébranlemens  isolés.  De  plus , en  vertu  des  équa- 
tions (2),  les  composantes  de  la  vitesse  au  bout  du 
temps  t,  et  en  un  point  M,  dont  x , y,  z,  sont  les 
coordonnées  par  rapport  à l’origine  de  r,  auront  pour 
expressions  k * 

d p dp  dr  . dp  dr,  . dtp  dr„  , 

a = T=7T  + Ty  + t-  + etc., 
dx  drdx  dr,  dx  dr„  dx  7 

dj  drVy  ^ dr,  dy  ^ dra  dy  ’ 7 

dtp  dp  dr  , dtp  dr,  . dp  dr  _ 

W — dz‘ — dr  dz  ”*T  dF,  dz  dra  dÿ  CtC* 7 

» 

i ■ *- 

les  différences  partielles  ^ ^ , etc.,  étant 

prises  en  regardant  r,  r , r/(,  etc. , comme  des  va- 
riables indépendantes.  Mais , si  l’on  appelle  x/f  y, , 
Z'*,  les  coordonnées  de  M rapportées  à l’origine  de  r, 
et  à des  axes  parallèles  à ceux  des  x,  y , z,  ces  coor- 
données x, , y. , z,,  ne  différeront  de  x , jr,  z?  que 
d’une  quantité  constante;  de  sorte  que  l’on  aura 


dr  dr. 


t — — <iai  — —‘—Z>. 

dx  dx,  r,7  dy  dy,  r,  7 


±j. 

dz' 


dr, 
’ dz. 


on  aura 


de 


meme 


<K  __  fï  __  Zs  HZa  -s  lü 
d*  r,,7  dy  r dz  r,,7 

en  désignant  par  xu , y „ , z„,  les  coordonnées  du 
même  point,  dont  l’origine  est  celle  de  r„-  et  ainsi 
de  suite.  Les  formules  précédentes  deviendront  donc 
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U 


dp  x 
dr  r 


W — 


dr,  r,  T dr.  r.  ^ ’ 

d*Z  + + gZ,  + etc, 

dr  r drt  rt  1 dr  ru 

dp  z dp  z t di>  z_  . 

dr  r ~ dr/  r 


dp  z „ 
dr  r„ 


-f-  etc.; 


d’où  l’on  conclut  que  la  résultante  de  u,  v,  w,  sera 
la  même  que  celle  des  vitesses  etc.,  di- 

rigées suivant  les  rayons  vecteurs  r,rt,  r/(,  etc.,  et, 
par  conséquent,  en  vertu  de  la  formule  (9),  la 
même,  en  grandeur  et  en  direction,  que  si  tous  les 
ébranlemens  autour  des  centres  de  ces  rayons  avaient 
lieu  isolément;  ce  qui  s’accorde  avec  le  principe  de 
la  superposition  des  petits  mouvemcns. 

663.  Cette  formule  (9)  servira  aussi  à déterminer 
la  réflexion  du  son  sur  un  plan  fixe. 

Pour  cela , supposons  que  la  masse  d’air  soit  ter- 
minée par  un  plan  fixe  AB  (fig.  55),  et  que  l’ébran- 
lement primitif  ait  eu  lieu  autour  du  point  C,  origine 
du  rayon  vecteur  r,  et  ne  se  soit  pas  étendu  jusqu’au 
plan  AB.  De  ce  point,  abaissons  la  perpendiculaire 
CD  sur  ce  plan  ; prolôngeons-la  d’une  quantité  DC, , 
égale  à CD;  supposons  que  Cy  soit  l’origine  de  r,; 
et  prenons  la  droite  CDC,  pour  axe  des  x et  des  xt. 
En  appelant  h la  longueur  de  CD,  on  aura  x = h et 
xt~ — h , pour  tous  les  points  du  plan  AB;  pour 
ces  valeurs  de  x et  xt,  il  faudra  donc  que  la  vitesse 
u,  perpendiculaire  à ce  plan  , soit  constamment  nulle 
(n*  65a).  Or,  on  satisfera  à cette  condition  et  à l’état 
initial  du  fluide,"  en  prenant  pour  <p  la  formule  (g) 
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réduite  à ses  deux  premiers  termes,  savoir  : 

<p  = ~ U(r+ at)  + F (r — «01 

+ 7ty/(^  + «0+F,(r>-«0]. 

♦ * 

et  déterminant  convenablement  les  fonctions  arbi- 
traires/, F ,/,  Fr 

En  effet,  on  déterminera  les  deux  premières, 
comme  précédemment,  d’après  l’état  initial  du  fluide 
autour  du  point  C;  les  points  qui  répondent  à 
n’appartenant  pas  au  fluide , on  pourra  donner  telle 
valeur  qu’on  voudra  à chacune  des  fonctions  ftrt  et 
F/,  sans  altérer  cet  état  initial  ; on  pourra  donc  pren- 
dre pour  les  fonctions  indiquées  par /,  et  F,  les  mêmes 
fonctions  qu’on  aura  trouvées  pour  celles  dont  les  in- 
dices sont  f et  F ; la  formule  précédente  deviendra 
alors 

<p  = '-[f  (r+at)  + F(r—  at)] 

H"  7 tf  (rf+"  at)  + F (r~  atï\  » 

é 

et  ne  renfermera  plus  rien  d’inconnu.  Déplus,  pour 

tous  les  points  du  plan  AB,  on  a r/  = r;  on  aura 

, dp  dp  ‘ * . , 

donc  ~fa  — ~fa>  et  comme  on  a aussi  pour  ces  memes 

points  æ = h et  xt  = — h , il  en  résultera  u = o;  en 
sorte  que  la  formule  (io) représentera  letat  initial  du 
fluide,  et  remplira  la  condition  relative  aux  points 
adjacens  au  plan  AB;  ce  qu’il  s’agissait  d’obtenir. 

Soit  M le  point  du  fluide  dont  les  rayons  vecteurs 
CM  et  C,M  sont  /•  et  rt;  en  vertu  des  deux  parties  de 
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la  formule  (io),  ce  point  sera  d’abord  ébranlé  au  bout 

d’uu  temps  égal  à r ■' , et  ensuite  au  bout  d’un 

temps  égal  à ■*,  en  désignant  toujours  par  6 le 

rayon  de  l’ébranlement  primitif.  Le  premier  mouve- 
ment produira  le  son  direct,  et  le  second  le  son  ré- 
fléchi. Celui-ci  sera  le  même  que  si  le  plan  AB 
n’existait  pas,  et  qu’un  second  ébranlement  identique 
avec  celui  qui  a lieu  autour  du  point  C , ait  eu  lieu 
simultanément  autour  du  point  C,.  Il  se  propagera 
avec  la  même  vitesse  a que  le  son  direct,  et  aura 
l’intensité  correspondante  à la  distance  C,M,  ou  à 
la  ligne  brisée  CEM,  en  supposant  que  E soit  le  point 
où  le  rayon  C,M  coupe  le  plan  AB.  Enfin  EF  étant 
la  normale  à ce  plan,  les  deux  parties  CE  et  ME  du 
rayon  sonore  qui  se  réfléchit  au  point  E,  feront  l’an- 
gle d’incidence  CEF  égal  à l’angle  de  réflexion  MEF. 
Ainsi,  il  résulte  de  la  forrhule  (ro)  que  les  lois  de  la 
réflexion  du  son  sur  un  plan  fixe  sont  exactement  les 
mêmes  que  celles  de  la  lumière. 

664.  Comparons  maintenant  la  vitesse  a,  donnée 
parla  théorie,  à celle  qui  a été  déterminée  par  l’ex- 
pcrience  ; et  pour  cela,  voyons  d’abord  ce  que  signifie 
la  quantité  £ contenue  dans  son  dépression. 

D’après  les  valeurs  de  p , p , <7,  du  n°  657,  on  a 

„ Sn,h?(l  + s + £s) 

P—  D (.  -f-  s) 

ou  plus  simplement 

P ~ TTfC1  + £*)>  («> 
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en  négligeant  le  carré  de  s.  Supposons  que  » soit 
l’augmentation  de  température  qui  répond  à cette 
condensation  s ; de  sorte  que  la  température , qui 
était  0 dans  l’état  d’équilibre,  devienne  0 ■+- « au 
bout  du  temps  t , dans  l’état  de  mouvement.  A cet 
instant,  la  pression  p , la  densité  p et  la  tempéra- 
ture 0 + »,  auront  lieu  simultanément;  d’après 
l’équation  (i)  du  n°  6a4,  on  aura  donc 

p = kp  [i  + a (0  + «)] , 

en  désignant  par  k un  coefficient  indépendant  de  la 
densité  et  de  la  température , et  par  a le  coefficient 
0,00375  de  la  dilatation  des  gaz.  Dans  l’ctat  d’équi- 
libre, on  a 

p = gmh,  p = D,  n = o; 
appliquée  à cet  état,  l’équation  précédente  sera  donc 
gmh  = ÆD(i a0); 

par  conséquent,  on  aura,  dans  l’état  de  mouve- 
ment, 

p = ^ 0 + r?-)»;  * 

,*  . , * . * 

et,  en  comparant  cette  valeur  de  p à la  formule  (fl), 
il  en  résultera 

b — (1  + *6?' 

Or,  si  l’on  suppose  les  vibrations  de  l’àir  assez  ra- 
pides pour  que  la  condensation  s ait  lieu  sans  aucune 
perte  de  chaleur,  on  pourra  mettre  f et  » à la  place 
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de  cT  et  a dans  1 équation  (5)  du  n°  636;  ce  qui 

donne 

i + £ = y; 

y étant  le  rapport  de  la  chaleur  spécifique  de  l’air 
sous  une  pression  constante,  à sa  chaleur  spécifique 
sous  un  volume  constant. 

La  valeur  de  a*  du  n*  65y  deviendra , de  celte 
manière , 

_ emhy  • 

. D ' 

Si  l’on  appelle  A la  densité  de  l’air  sous  la  pression 
gmh  et  à la  température  zéro,  on  aura'  (n°  624) 


et  par  conséquent , 

t 

• a = (£) 

Puisque  la  quantité  *y  est  regardée  comme  indé- 
pendante de  la  température  et  de  la  pression  (n8  637), 
on  voit , i°.  que  la  vitesse  a croîtra  avec  la  tempé- 
ratuïfe  6 dans  le  rapport  de  v/i  4-  “9  à l’unité;  20. 
qu’elle  ne  variera  pas  avec  les  hauteurs  barométri- 
ques, puisque  h et  A croissent  en  même  temps  et 
dans  le  même  rapport.  Les  académiciens  français  en- 
voyés au  Pérou,  pour  la  mesure  d’un  arc  du  méri- 
dien, ont,  en  effet,  trouvé  à peu  près  la  même  vitesse 
du  son  à Quito,  où  la  pression  barométrique  n’était  pas 
tout-à-fait  de  om,55,  qu’à  Paris,  où  elle  s’élève  à 
L’état  hygrométrique  de  l’air  doit  influer  un  peu  sur 
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la  valeur  de  «:1a  densité  diminuant,  toutes  choses 
d'ailleurs  égales,  à mesure  que  l’air  contient  une  plus 
grande  quantité  de  vapeur,  la  vitesse  a augmentera 
avec  le  degré  d’humidité;  mais  d'après  les  données 
du  n°65i,  à la  température  de  i8°,y5,  par  exemple, 
la  densité  de  l’air  sec  excède  à peine  de  , celle  de  * 
l’air  chargé  du  maximum  de  vapeur;  ce  qui  ne  fait 
qu’une  variation  de  -3^5  pour  la  vitesse  du  son  dans 
ces  deux  états  extrêmes  de  l’hygromètre. 

Dans  l’expérience  la  plus  récente  que  l’on  a faite 
sur  la  vitesse  du  son,  les  commissaires  du  Bureau 
des  Longitudes  ont  trouvé 

a = 34om,89, 

en  prenant  la  seconde  pour  unité,  et  la  température 
de  l’air  étant  i5*,9  du  thermomètre  centigrade.  Or, 
si  l’on  fait  dans  la  formule  (b) 

g = 9™, 80896,  h = om,y6,  j = 10,462, 
a = 0,00075,  0 = i5°,9,  y = 1,5748, 

on  en  déduit 

• a — 557m,07; 

ce  qui  diffère  peu  du  résultat  de  l’observation.  En 
prenant  (n°  63^) , 

y = M21  » 

et  conservant  toutes  les  autres  données , on  trquve 
a = 542“, 69,  : • 

dont  la  différence  avec  l’observation  est  en  sens  con- 
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traire  de  la  précédente,  et  toujours  très  petite.  Si 
l’on  se  sert  de  la  vitesse  observée,  pour  déterminer  la 
valeur  de  y au  moyen  de  la  formule 

a’A 

y — 

' gmh  (i  -f-  M)  ’ 

on  obtient,  d’après  les  données  précédentes , 
y = i,4o6i. 

665.  Il  ne  faut  pas  perdre  de  vue,  en  comparant 
cette  dernière  valeur  de  y à celle  qui  la  précède , 
quelles  supposent  l’une  et  l’autre  la  dilatation  ou  la 
condensation  de  l’air  assez  rapide  pour  que  la  quan- 
tité de  chaleur  du  fluide  n’ait  pas  le  temps  de  varier 
sensiblement.  Or,  dans  la  propagation  du  son  à l’air 
libre,  d’où  l’on  a déduit  la  valeur  y=  1,4061,  il  est 
possible  que  la  chaleur  s’échappe  ou  revienne  plus 
facilement  sous  forme  rayonnante , que  dans  le  son 
produit  par  l’air  renfermé  dans  un  tube , dont  la  con- 
sidération a donné  l’autre  valeur  y = 1,421,  e*  où 
quantité  de  chaleur  de  chaque  couche  d’air  ne  peut 
guère  varier  que  par  le  contact  avec  les  parois  du 
tube.  Cette  remarque  pourrait  expliquer  la  différence 
des  deux  résultats,  et  porterait  à penser  que  la  plus 
grande  valeur  de  y est  la  plus  exacte. 

En  n’ayant  point  égard  à cette  quantité,  la  vitesse 

du  son,  réduite  à 1/ , est  celle  que  Newton  a 

donnée.  Elle  est  trop  petite  de  plus  d’un  sixième. 
Pour  quelle  s’accordât  avec  l’expérience,  Lagrange 
avait  remarqué  qu’il  faudrait  supposer  que  la  pression 
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variât  dans  un  plus  grand  rapport  que  la  densité,  et 
fût  proportionnelle  à peu  près  à la  puissance  f ; et , 
en  effet , en  négligeant  le  carré  de  s , la  valeur  de  p, 
dont  nous  avons  fait  usage  , est 

« 

p = smKi  + ^),+c* 

pour  la  densité  D ( i -f-  s).  Mais  il  n’a  assigné  aucune 
cause  dé  cette  variation  plus  rapide  de  la  force  élas- 
tique de  l’air;  et  c’est  Laplace  qui  l’a  attribuée,  le 
premier,  à la  variation  de  température  dont  Ifcs  con- 
densations et  les  dilatations  alternatives  de  l’air  sont 
accompagnées  dans  le  phénomène  du  son. 

C’est  à cette  même  cause  qu'est  due  la  propagation 
du  son  dans  la  vapeur  d’eau  au  maximum  de  densité. 
Si  l’on  fait  vibrer  un  corps  sonore  dans  un  vaisseau 
fermé , qui  contienne . cette  vapeur  non  mélangée 
d’air,  l’expérience  prouve  que  le  son  se  produit  dans 
cette  vapeur  et  s’entend  au  dehors.  Or,  si  la  tempé- 
rature de  la  couche  de  vapeur  adjacente  à ce  corps 
sonore  n’était  pas  augmentée,  quand  elle  est  con- 
densée par  les  vibrations  de  ce  corps,  elle  se  réduirait 
en  eau  et  se  précipiterait  sur  ce  corps , puisqu’on  la 
suppose  au  maximum  de  densité  relati  f à la  tempéra- 
ture de  l’espace  où  elle  se  trouve;  mais  sa  tempéra- 
ture augmentant  par  la  compression , la  couche  ad- 
jacente au  corps  $>nore  peut  se  maintenir  à l’état 
de  vapeur  : elle  condense  ensuite  la  couche  suivante, 
celle-ci , la  couche  qui  vient  après,  et  ainsi  de  suite; 
de  sorte  que  le  son  se  propage,  comme  daus  un  gaz 
permanent , jusqu’à  la  paroi  intérieure  du  vase.  Les 
dilatations  des  couches  de  vapeur,  qui  suivent  leurs 
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condensations,  sont  accompagnées  d’une  diminution 
de  température,  qui  ne  les  réduit  pas  non  plus  eu 
eau , puisque  leur  densité  diminue  en  même  temps, 
et  descend  au-dessous  du  maximum  relatif  à la  tem- 
pérature de  l’espace  où  se  passe  le  phénomène. 

666.  En  considérant  l’eau  comme  un  fluide  un  peu 
compressible  et  parfaitement  élastique , le  son  s’y 
propagera  suivant  les  mêmes  lois  que  dans  une  masse 
d’air,  parvenu  à la  surface  de  l’eau,  le  son  sera  en 
partie  transmis  daus  l’air  extérieur,  et  en  partie  ré- 
fléchi dans  l’eau  ; dans  ce  partage , la  direction  des 
ondes  sonores , transmise  et  réfléchie,  se  déterminera 
suivant  les  lois  de  la  réfraction  et  de  la  réflexion  de 
la  lumière.  La  vitesse  du  son  réfléchi  sera  la  même 
que  celle  du  son  direct,  et  les  rapports  des  intensités 
du  son  transmis  et  du  son  réfléchi  entre  elles  et  avec 
l’intensité  du  son  direct,  dépendront  du  rapport  des 
vitesses  de  la  propagation  du  son  dans  les  .deux  mi- 
lieux superposés,  c’est-à-dire,  dans  l’air  et  dans 
l’eau.  Cest  ce  qu’on  peut  voir  dans  les  mémoires 
cités  au  commencement  de  ce  chapitre  ; ici , nous 
nous  bornerons  à calculer  la  valeur  numérique  de  la 
vitesse  du  son  dans  une  masse  d’eau. 

D’après  ce  qu’on  a vu,  dans  le  cas  d’un  fluide  élas- 
tique, cette  vitesse  sera  la  même  que  si  l’eau  était  con- 
tenue dans  un  tube  très  étroit  et  d’une  largeur  cons- 
tante; et,  dans  ce  cas,  cette  vitesse  est  aussi  la  même 
que  celle  delà  propagation  du  mouvement,  suivant  la 
longueur  d’une  verge  élastique  de  la  même  matière 
que  l’eau.  Or,  supposons  qu’une  colotme  d’eau  con- 
tenue dans  un  cylindre  vertical , soit  chargée  d’un 
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poids  A à sa  partie  supérieure  ; soient  l sa  longueur 
naturelle , et  l — S'I,  ce  qu’elle  devient  par  l’eflèt  de 
cette  pression  ; de  sorte  que  eP  soit  une  fraction  très 
petite,  qui  exprime  la  condensation  du  liquide; 
soient  aussi  p son  poids , et  g la  gravité  ; si  l’on  fait , 
comme  dans  le*  n°  494» 


a sera  la  vitesse  demandée,  ainsi  qu’on  l’a  vu  dans  le 

497- 

Appelons  b la  section  horizontale  de  la  colonne 
d’eau  ; supposons  que  la  charge  A soit  égale  au  poids 
d’une  colonne  de  mercure  qui  aurait  b pour  base,  et 
dont  la  hauteur  serait  représentée  par  h ; désignons 
aussi  par  m la  densité  du  mercure,  et  par  p celle  de 
l’eau  ; nous  aurons 

A = gmhb , p = gplb; 

m 

et  il  en  résultera 

a'  = Ç—h’ 

’ 

en  sorte  qu’il  suffira  pour  calculer  la  valeur  de  fl,  de 
connaître  la  fraction  eT  relative  à une  hauteur  don- 
née h. 

A la  température  de  10  degrés  centigrades,  le 
physicien  anglais  Canton  a trouvé 

tP  = 0,000046» 


sous  une  charge  équivalente  a la  pression  ordi- 
naire de  l’atmosphère.  Ce  résultat  a été  confirmé, 
comme  on  l’a  dit  précédemment  (n°  575),  par  les 
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expériences  récentes  qu’on  a faites  sous  des  pressions 
plus  considérables,  et  qui  out  donné  une  condensa- 
tion proportionnelle  à la  pression  et  égale  à la  valeur 
précédente  de  cf , pour  chaque  pression  atmosphéri- 
que. De  plus,  ces  expériences,  quelque  grande  qu’ait 
été  la  pression,  n’ont  indiqué  aucune  augmentation 
sensible  de  température;  en  sorte  qu’il  n’y  a pas  lieu 
de  croire  que  la  propagation  du  son  dans  l’eau,  soit 
accompagnée , comme  dans  l’air,  d’une  variation  de 
température  qui  puisse  influer  sur  sa  vitesse.  Cela 
étant,  si  l’on  substitue  cette  valeur  de  J'  dans  la  for- 
mule précédente , et  qu’on  y fasse 

g = 9m,  80896,  h = ~ — 13,5975, 

' <■ 

on  en  déduit 

a = 148  4m; 

de  manière  que  la,  vitesse  du  son  dans  l’eau  surpasse 
le  quadruple  de  sa  vitesse  dans  l’air. 


Digitized  by  Google 


HYDRODYNAMIQUE. 


7** . 


****'*****'A*AAAVV(AIW\AiV>VN^>'VVV\i\AI^VVVVVN-VV*<VV* 


CHAPITRE  III. 

BU  MOUVEMENT  DES  FLUIDES,  DANS  UNE  HYPOTHESE 
PARTICULIERE. . 

667.  La  supposition  que  nous  admettons  dans  ce 
chapitre  est  connue  sous  la  dénomination  d 'hypo- 
thèse du  parallélisme  des  tranches.  Elle  consiste  à 
.‘supposer  que  quand  un  fluide  pesant,  de  l’eau,  par 
exemple,  s’écoule  dans  un  vase,  et  sort  par  un  ori- 
ficé  horizontal  pratiqué  au  fond  du  vase,  les  tranches 
horizontales  et  infiniment  minces  se  remplacent  suc- 
cessivement , en  demeurant  parallèles  à elles-mêmes. 
Cela  revient  à négliger  les  différences  des  vitesses  ver- 
ticales des  points  qui  appartiennent  à une  même  tran- 
che horizontale,  et  à regarder  chaque  tranche  comme 
composée  des  mêmes  points  du  fluide  pendant  toute 
la  durée  du  mouvement.  On  néglige  aussi  les  vitesses 
horizontales , qu’on  suppose  très  petites  par  rapport 
aux  vitesses  verticales , et  qui  influent  peu  sur  la  vi- 
tesse verticale  commune  à tous  les  points  d’une  même 
% tranche.  Ces  suppositions  sont  d’autant  plus  con- 
formes à l’observation , que  les  dimensions  horizon- 
tales du  vase  varient  moins , et  que  leurs  différences, 
îl’une  tranche  à une  autre , sont  plus  petites,  eu  égard 
à la  hauteur  du  liquide  au-dessus  de  l’orifice.  Quand 
ces  conditions  sont  remplies , on  observe , en  effet , 
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que  des  parcelles  d’une  poussière  légère,  jetées  dans  le 
liquide  et  entraînées  par  son  mouvementée  meuvent, 
à. peu  près  verticalement,  avec  une  vitesse  à peu  près 
égale  pour  toutes  les  parcelles  qui  se  trouvent  dans  une 
même  tranche  horizontale.  Elles  conservent  ces  di- 
rections tant  qu’elles  ne  sont  pas  très  rapprochées  de  • 
l’orifice  ; quand  elles  en  sont  à de  petites  distances , et 
que  l’étendue  de  l’orifice  diffère  notablement  de  celle 
des  sections  inférieures  du  vase,  elles  prennent  des 
directions  obliques , qui  montrent  qu’alors  le  parai-  • 
léliftne  des  tranches  cesse  d’être  admissible;  car  il  y 
a lieu  de  croire  que  ces  légères  particules  s’attachent 
au  liquide,  et  prennent  exactement  le  mouvement, 
des  points  auxquels  elles  répondent. 

Dans  l’hypothèse  du  parallélisme  des  tranches , telle 
que  nous  l’expliquons,  on  aura  donc  seulement  deux 
inconnues  à déterminer,  en  fonctions  de  deux  varia- 
bles, savoir  : la  vitesse  d’une  tranche  quelconque  et  la 
pression  quelle  éprouve,  en  fonctions  de  la  distance 
à un  plan  horizontal  et  du  temps.  La  question  sera 
ainsi  réduite  à sa  plus  grande  simplicité , et  suscep- 
tible , comme  on  va  le  voir,  d une  solution  complète, 
dans  le  cas  d’un  fluide  homogène  et  incompressible. 

668.  Soient  ABCD  ( fig.  56)  le  vase,  AB  l’orifice 
horizontal , EF  le  niveau  du  liquide,  O x un  axe  ver- 
tical, sur  lequel  on  compte  les  distances  des  tranches  • 
horizontales  à un  point  fixe  O , ou  au  plan  horizon- 
tal mené  par  ce  point.  Soit  aussi  MNM'N'  une  tran- 
che quelconque,  comprise  entre  deux  sections  hori- 
zontales MN  et  M'N'  du  vase,  dont  la  distance  au 
point  O est  x au  bout  du  temps  t quelconque , et 
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dont  lepaisseur  est  dx.  Appelons  v sa  vitesse  au 
même  instant , et  p la  pression  rapportée  à l’unité  de 
surface , qui  a lieu  sur  la  base  supérieure  MN , et  est 
transmise,  par  le  fluide,  sur  la  base  inférieure  M'Nf 
et  sur  les  .parois  MM'  et  NN'  du  vase.  Désignons  par  y 
l’aire  de  la  section  MN  du  vase , qui  sera  donnée  , 
dans  chaque  exemple , en  fonction  de  x.  Enfin , 
soient  g la  gravité  et  p la  densité  constante  du 
fluide  ; la  question  consistera , comme  on  vient  de  le 
dire , à déterminer  les  yaletirï'dew  çt  p en  fonctions 
de  t et  x.  • „ >.  A . • * » 

La  masse  de  la  tranche  que  -nous  considérons  sera 
le  produit  pydx  de  la  densité  p et  de  son  volume ydx.  . 
Si  elle  était  libre,  sa  vitfesse  augmenterait  de  gdt 
pendant  l’instant  dt  ; elle  augmente  réellement  de 
dv  ; la  vitesse  perdue  est  donc  gdt  • — dv  ; et  l’on  a 

(«  — di)*rd*’ 

\ t , * 

pour  la  force  perdue , c’est-à-dire , pour  la  partie 
du  poids  gpydx  détruite  par  la  pression  des  autres 
tranches.  D’après  le  principe  de  D’Alembert,  il  y 
aura  donc  équilibre  dans  le  fluide,  si  l’on  suppose 
toutes  ses  tranches  sollicitées  par  de  semblables 
forces  ; dans  cet  état , la  pression  py  qui  a lieu  sur  la 
base  supérieure  MN  de  la  tranche  pydx,  se  transmet- 
tra, en  raison  des  surfaces  ( n°  5jj),  sur  la  base  in- 
férieure M'N',  et  deviendra , conséquemment,  py',  eu 
désignant  par  y'  l’a^p  de  M'N';  par  conséquent , si 
l’on  ajoute  à cette  pression  transmise,  la  force  motrice 
précédente,  on  aura  la  pression  totale  exercée  sur 
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M'N';  et  en  représentant  par  p'  cette  pression,  rap- 
portée à l’unité  de  surface , il  en  résultera 


Or,  les  quantités  p'  et  y'  sont  ce  que  deviennent  p 
et  y,  quand  on  y met  x -f-  dx  au  lieu  de  x ; en  né- 
gligeant les  infiniment  petits  du  second  ordre,  on 
aura  donc 

p'=p+-£dx>  r'=:y+%dvy 

et,  conséquemment,  . ' 

(P'~  P)f=  d£jdx; 


ce  qui  réduit  l’équation  précédente  à celle-ci  : 


ip  ~ 

dx 


f(e  - £).  C«) 


que  l’on  obtient  aussi  en  mettant  g — — à la  place 

de  X dans  la  troisième  équation  d’équilibre  du 
n°  582. 

669.  La  seconde  équation  necessaire  pour  déter- 
miner les  deux  inconnues  p et  vt  sera  fournie  par  la 
considération  de  l’incompressibilité  du  fluide.  lien  ré- 
sulte que  le  volume  du  fluide  qui  passe,  pendant  l’ins- 
tant dt , par  chaque  section  horizontale  du  vase , doit 
être  le  même  pour  toutes  les  secl^pns  ; par  conséquent, 
les  vitesses  du  fluide  qui  répondent,  en  même  temps,  à 
deux  sections  différentes  du  vase , doivent  être  réci- 
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proqüement  proportionnelles  aux  aires  de  ces  sec- 
tions. Si  donc  on  appelle  u,  au  bout  du  temps  t , la 
vitesse  qui  a lieu  à l’orifice  horizontal  AB;  que  l’on  • 
représente  par  a l’aire  de  cet  orifice,  et  que  l’on  cpm- 
^ pare  cette  vitesse  à celle  qui  répond  à la  section  quel- 
, conque  MN , on  aura 

i.  • • • 

-,  v : u a : y ; 

d’où  l’on  tire 

au 

, ’ , -,  t • 

Dans  cette  valeur  de  v,  u est  une  fonction  de  t,  et 
y une  fonction  de  æ;  on  peut  donc  en  prendre  la 
difra'entielle  par  rapport  à l’une  ou  à l’autre  de  ces 
deux  variables  : la  différentielle  relative  à x expri- 
mait la  différence  entre  les  vitesses  de  deiftc  tran- 
ches consécutives,  qui  ont  lieu  au  même  instant  ; en 
différentiant  par  rapport^  t , on  aurait  la  différence 
entre  les  vitesses  de  deux  tranches  du  fluide , qui  ré- 
pondent successivement  à I?  même  section  du  vase  ; 
mais  pour  avoir  la  différence  entre  les  vitesses  succes- 
sives d’une  même  tranche,  qui  se  déplace  pendant, 
l’instant  dt , il  faut  différentier  à la  fois  la. valeur 
de  v par  rapport  aux  deux  variables  t et  x , en  con- 
sidérant la  seconde  comme  une  fonction  de  la  pre- 
mière ; ce  qui  donne 

* 

dv  a du  au  djr  dx  , 

dt  jr  dt  y*  dx  dt' 

* dx 

On  a d’ailleurs  -7-  = e ; et  en  ayant  égard  à l’équa- 
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tion  (a),  il  en  résulte'*  , 


dv  et  du  dy 

dl  jr  dt  jrl  dbc 

C’est  cette  valeur  de  ~ qu’il  faut  employer  dans  9 

l’équation  (i) , qui  devjent,  en  conséquence  , 

. * ' ’ ’ * ». 

. ± _ a±  ± ** 

dx  ~ jr  dt  ' y dx 


Je  multiplie  ses  deux  membres  par  dx  ; j’intègre  en- 
suite par  rapport  à x;  et  en  observant  qu’alors  les 

• * ^ f j / t 

quantités  « e t r doivent  être  regardées  comme  des 


‘constantes,  il  vient 

• p — é + gpjc 


e étant  la  constante  arbitraire  qui  peut  être  une  fonc- 
tion de  t.  Pour  la  déterminer,  je  représente  par  la 
pression  atmosphérique , et  je  suppose  que  ce  soit 
celle  qui  a lieu  à la  surface  supérieure  EF  du  liquide. 
Avant  que  le  mouvement  commence , cette  surface 
est  horizontale  ; et  comme  on  admet  que  chaque 
tranche  horizontale  se  compose  constamment  des 
mêmes  points  du  fluide , il  s’ensuit  que  la  surface 
EF  demeurera  horizontale  pendant  toute  la  durée 
du  njouvement.  Au  bout  du  temps  t , je  désigne 
par  0 ^a  distance  de  EF  au  point  0 , et  par  a l’aire 
de  cette  section  variable  du  vase,  de  sorte  que  a 
soit  la  même  fonction  de  0 que  y est  de  x ; on 
aura  à la  (bis  ' ’ 

• t. 


\ 
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' , ' • 

P — nr,  x = fl, 

et  si  l’on  suppose  que  l’intégrale  J"— commence  à 
a:  = ô , l’équation  précédente  donnera 

6 ==  9 + — gp8  ; 

au  moyen  de  quoi , cette  équation  deviendra 

p = gP<*  - fl)  -«p  l/y  - 'i‘(?  - (5) 

y . . . t * • - . 

Les  équations  (3)  et  (5)  feront  connaître  immédia- 
tement les  valeurs  des  deux  inconnues  v et  p,  lors- 
qu’on aura  déterminé  la  valeur  de  u. 

6*70.  Pour  cela,  j’observe  que  la  pression  qui  a 
lieu  à l’orifice  AB  sera  donnée  :>si  le  liquide  s’écoule 
dans  l’air  libre , elle  sera  la  pression  atmosphérique, 
comme  à son  niveau  EF;  s’il  s’écoule  dans  le  vide, 
elle  sera  zéro;  pour  plus  de  généralité , je  supposerai 
que  l’écoulement  a lieu  dans  un  air  dont  la  force 
élastique  est  égale  à la  pression  <9 , diminuée  de  la 
pression  gpc  correspondante  à une  hauteur  donnée  c 
du  liquide;  en  sorte  qu’en  appelant  /la distance  de 
l’orifice  AB  au  point  O , on  aura  constamment 

p = — gpc, 

pour  x=l.  J’appelle  au§si  h la  hauteur  du  niveau  EF 
du  liquide  au-dessus  de  cet  orifice , ou  la  différence 

l — 0,  et  je  représente  par  ~ la  valeur  de  l’intégrale 
étendue  au  volume  entier  du  liquide;  de  ma-- 
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nière  que  A soit  une  ligne,  dont  la  longueur  sera  une 
fonction  de  h , dépendante  de  la  figure  du  vase , et 
donnée  dans  chaque  exemple.  A l’orificè,  on  aura 
donc  , en  même  temps,  la  valeur  précédente  de  p,  et 
; a i r.  r6  + h dx  i 

-r=a,  *=*=«+*,  J 6 y — â; 

par  conséquent,  l’équation  (3),  appliquée  à celte  sec- 
tion du  vase , deviendra 

o , (4) 

en  faisant,  pour  abréger, 

On  peut  remarquer  que  cette  quantité  numérique 
Ç%  sera  toujours  une  quantité  positive  et  moindre 
que  l’unité  ; car,  pour  qu’elle  devint  négative,  il  fau- 
drait que  l’aire  de  la  plus  petite  section  du  vase 
surpassât  celle  de  l’orifice,  et  le  liquide  se  détache- 
rait du  vase  à l’endroit  de  cette  séction  minima , qui 
deviendrait  le  véritable  orifice  par  lequel  l’écoule- 
ment aurait  lieu. 

Lorsque  le  niveau  du  liquide  sera  entretenu  à une 
hauteur  constante  au-dessus  de  l’orifice,  les  trois 
quantités  h,  6,  A,  seront  des  constantes  données,  et 
l’équation  (4)  suffira  pour  déterminer  la  valeur  de  « 
en  fonction  de  t.  Quand  le  niveau  EF  s’abaissera  pen- 
dant l’écoulement  du  liquide,  h sera  une  variable 
qu’il  faudra  aussi  déterminer  en  fonction  de  t.  Or,  à ce 

. , dt  , * 

niveau , on  a/  = « et  t>  = ^ ; et  a cause  que  la 
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somme  0-f-A  est  une  constante  l,  on  a aussi 
en  vertu  de  l’équation  (2)  on  aura  donc  * 

(5) 


dh  , au 

Â+-  = 05 


7«9 

dh 

dl’’  , 


et  les  valeurs  de  u et  h dépendront  des  deux  équations 
différentielles  (4)  et-  (5) , qui  sont  du  premier  ordre. 
On  déterminera  les  deux  constantes  arbitraires  que 
leurs  intégrales  contiendront,  au  moyen  de  la  hau- 
teur initiale  du  liquide , et  en  observant  qu’on  a 
u = o,  à l’origine  du  mouvement. 

Soit  que  le  niveau  s’abaisse  ou  qu’il  ne  varie  pas , 
si  l’on  appelle  q le  volume  du  liquide  sorti  du  vase 
au  bout  du  temps  t,  sa  différentielle  sera  égale  au 
volume  a.udt  de  la  tranche  qui  traverse  l’orifice  AB 
pendant  l’instant  dt;  on  aura  donc 

dq  = aiidt , q = afudt; 


l’intégrale  étant  prise  de  manière  qu’elle  m'évanouisse 
quand  t — o. 

Nousalions  appliquer  successivement  ces  différent^ 
formules  aux  deux  cas  du  niveau  constant  et  du  ni- 
veau variable. 

671.  Dans  le  premier  cas , l’équation  (4)  donne 


Xdt  = 


2 adu 

2g-(A  + c)  — 


d’où  l’on  tire,  en  mettant  h au  lieu  de  A-f-c, , et 
intégrant 

A,  = _i_  log  *g±*: 

C ÿ 2 gh  ” y/  3 gh  — Su 


« 


% 
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on  n ajoute  pas  de  constante  arbitraire , parce  qu’on 
doit  avfcr  U— o,  quand  t— o.  On  pourra,  sans  chan- 
ger cette  formule,  regarder,  à volonté,  6 et  \j2gh, 
comme  des  quantités  positives  ou  négatives  ; nous  les 
supposerons  positives.  L’on  aura  réciproquement , 

' . _ . _ Cxt  y/ïgÂ  , % 

y/igh  — Qu—{\/ 2gh  -f-  €u)  e * , (6) 

• . » , 
en  désignant,  comme  à l’ordinaire,  par  e la  base  des 
logarithmes  népériens.  A mesure  que  t augmentera, 
le  second  membre  de  cette  équation'  diminuera;  au 
bout  d’un  certain  temps , il  sera  sensiblement  nul;* 
et  à partir  de  cette  époque,  la  vitesse  u aura  une 
valeur  à peu  près  constante , savoir  : 

u = 4 N/âgÂ".  — • < * 

• f . 

i.l  1 

En  chaque  point  du  vase,  la  pression  p et  la  vitesse  v 
varieront  avec  la  vitesse  u , et  deviendront  sensi- 
blement constantes  en  même  temps  que  u.  Si  l’on 

• dit  * 

fait  — = o , dans  la  formule  (3) , et  qu’on  y mette  < - 
pour  u sa  valeur  précédente,  on  aura 

p = *r  + gp(x--  + p),  .* 

pour  la  valeur  finale  de  p,  relative  au  point  quel- 
conque M. 

Dans  l’état  d’équilibre,  la  pression  en  ce  point 
serait  ‘ar-\-gp(x — 0)  ; elle  est  donc  augmentée  ou  di- 
minuée par  le  mouvement  du  liquide , selon  que  le 
dernier  terme  de  cette  formule  est  positif  ou  négatif, 

f ' ' : 1 
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c’est-à-dire,  selon  que  la  section  horizontale  MN  ou 
y , est  plus  grande  ou  plus  petite  que  la  section  EF 
ou  a>.  , 

L’équation  (6)  donne  * < , 

• ' * * * 

(Cktÿigh  Cx< 

e aa_  — e 

e 2“  -j-  e 

à cause  de  q = afudt , et  de  g — o quand  t — o,  on 
aura  donc  , 


=p;loe;(' 


C\t  y/a^A 


Cxt  y/agA 


pour  le  volume  de  liquide  sorti  du  vase  pendant  le 
temps  t.  Au  bout  d’un  certain  temps,  on  pourra  né- 
gliger la  seconde  exponentielle,  par  rapport  à la 
première , et  l’on  aura  simplement 

tm\/2gh  2<*m , 

«=  — r- — es1»!!’- 

Le  premier  terme  est  le  volume  correspondant  à la 


vitesse  constante  ^ \/ 2gh  de  l’écoulement  ; le  volume 

total  est  plus  petit,  parce  qu’au  commencement  la 
valeur  variable  de  u est  moindre  que  cette  vitesse 
finale.  • • 

67 i.  Dans  le  cas  du  niveau  variable,  je  considère 
u comme  Une  fonction  de  A,  et  j’élimine  dt  entre  les 

équations  (4)  et  (5);  ce  qui  donne 

...  . > 

, . cfiidu  ‘l  /o.  . 

wr-;£“ 
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en  comprenant  toujours  la  constante  c dans  h.  J’ap- 
pelle z la  hauteur  due  à la  vitesse  u,  de  sorte  qu’on  ait 

u'  = 2 gz,  udu  = gdz. 

L’équation  précédente'  se  change  en.  une  équation 
linéaire,  savoir  : 

dz  G-Xùi  Xmh 

dh—  v z + = °» 

dont  l’intégrale  s’obtiendra,  comme  on  sait,  sous 
forme  finie.  , . . * : 

Connaissant  z et  u en  fonctions  de  h,  l’équa- 
tion (5)  donnera  t en  fonction  de  h , par  une  in- 
tégration immédiate  ; en  sorte  que  l’on  connaîtra  le 
temps  écoulé,  quand  le  niveau  du  liquide  sera  à une 
hauteur  h au-dessus  de  l’orifice , et , réciproquement, 
la  hauteur  h du  niveau  EF  au  bout  d’un  temps  quel- 
conque t.  On  aura  le  temps  entier  de  l’écoulement 
de  tout  le  liquide,  en  intégrant  la  valeur  d edt  depuis 
la  valeur  initiale  de  h jusqu’à  h=z  o.  Quant  au  vo- 
lume q du  fluide  écoulé , il  sera , à chaque  instant , 
égal  au  volume  du  vase  compris  entre  le  niveau  va- 
riable et  le  niveau  initial. 

675.  Supposons,  par  exemple,  que  le  vase  soit  uu 
cylindre  vertical , terminé  par  un  segment  de  surface 
dont  lâ  flèche  est  très  petite  et  dans  lequel  est  percé 
l’orifice  horizontal  AB.  Soient  a l’aire  constante  de 
la  section  horizontale  du  cylindre , et  » le  rapport  de. 
a a a,  de  sorte  qu’on  ait 
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En  faisant  abstraction  du  segment  inférieur  du  vase 
qu’on  suppose  très  petit,  on  pourra  prendre 

i h 

as=a,  jr  = a,  - = -, 

• #•*.  , •' 

dans  l’équation  (7),  qui  deviendra  alors 

dz  (n*  — 1 )z 


dh  h 

Son  intégrale  complète  est 


■+■  n*  s=  o. 


2 = CF1  — 


n'h 


en  désignant  par  C la  constante  arbitraire.  Si  on  ap- 
pelle H la  valeur  initiale  de  A,  il  faudra  que  2 s'éva- 
nouisse pour  h = H ; ce  qui  exige  qu’on  ait 


. C — - . if— 


2 — • TT 


d’où  il  résultera , à un  instant  quelconque , 

On  aura,  en  même  temps, 

. . . . 

/t.2— 2 

u = n V 2 gh  V J , 

.7  > 2 n . 

et,  en  vertu  de  l’équation  (5), 

dt  = _ L*L,  \ 

. V H’T’F’-2-  ,* 

* *■  ' * . ^ 1 • * ..  ^ . 

Cest  donc  cette  formule  qu’il  faudra  intégrer  pour 

obtenir  t en  fonction  de  h.  Dans  le  cas  de  n =*  1 . ou 
« * • * 


(8) 


“'t- 


(9) 


♦ » r 

'+  • 
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734 
aura 

At  — ^ . -v. 

i/^v/ïr=rr  .•  • 

d’où  l’on  tire  t 

• ' t = sj\  s/ÜZTh,-  • 

et,  par  conséquent/ 

H — h=  \gt% , 

• % * 

comme  cela  doit  être , puisque  l’orifice  étant  alors 
égala  la  base  du  cylindre,  le  mouvement. du  fluide 
doit  être  le  même  que  celui  d’un  corps  solide  pesant 
qui  tombe  dans  le  vide.  La  formule  (9)  s’intégre 
encore  sous  forme  finie,  lorsqu’on  a n%—  3 ; ef  cela 
n’a  lieu  que  pour  cette  valeur  et  pour  n%  = 1 . Mais 
son  intégrale  définie,  prise  depuis  A = H jusqu’à 
h — o , qui  exprime  le  temps  de  l’écoulement  entier 
du  liquide,  pourra  toujours  se  réduire  à des  trans- 
cendantes $ue  M.  Legendre  a nommées  intégrales 
Eulériennes  de  la  seconde  espèce,  et  dont  il  a donné 
des  tables  numériques.  J’ai  effectué  ailleurs  cette 
réduction  (*)  ; ici  je  me  bornerai  à appliquer  la  for- 
mule (g)  au  cas  de  n%  = a , où  elle  se  présente  sous 
la  forme  §•■  . • ' . • 

D’après  la  règle  ordinaire , sa  véritable  valeur  est 


(*)  Correspondance  sur  l’École  Polytechnique , tome  III, 
page  284.  . 


* » 
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Or,  si  l’on  Fait 

h — He“***,  dh  = — Qle-^'xchc  ; 

* , , ' V , « 

il  en  résultera 

• • . 

dt  — 2 \/—  e~*‘dx.  • 

Les  limites  relatives  à x , qui  répondent  à h ;=  II 
et  o , seront  x = o et  .r  = oo  j si  donc  on 
appelle  T le  temps  de  l’écoulement  total , on  aura 

T=Vf/>^=v/?.  . : 

/'CO 

en  observant  que  l’intégrale  J e~x'dx  est  la  rçoi- 

tié  de  J ^ er~x‘dx,  qui  a \ 7T  pour  valeur,  comme  on 

l’a  vu  dans  le  n°  5 12.  Il  s’ensuit  que  le  temps  T est 
celui  des  petites  oscillations  d’un  pendule  simple , 

dont  la  longueur  serait  - H. 

, 67 4-  Lorsque  l’orifice  AB  est  très  petit  par  rap- 
port aux  sections  horizontales  du  vase,  on  peut  né- 
gliger le  terme  multiplié  par  a dans  l’équation  (4), 

à moins  que  le  facteur  — ne  soit  très  grand  ; ce 

qui  a lieu,  en  effet,  au  commencement  du  mou- 
vement , où  la  vitesse  u varie  avec  une  grande  ra- 
pidité. On  peut  aussi  y mettre  l’unité  à la  place 
de  S ; et  alors , soit  que  le  niveau  EF  s’abaisse  ou 
qu’il  ne  varie  pas , l’équation  (4)  se  réduit  à 

g (h  -f-  c)  — | m*  3=  o ; * 
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d’où  l’on  tire 
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* ' < * ' * 

n=  \Zïg{h  + c). 


11  erf  résulte  ce  théorème  : que  la  vitesse  d’un  liquide 
qui  sort  d’un  vase  par  un  très  petit  orifice , est  égale  à 
celle  qu’un  corps  pesant  acquerrait  en-tombant  dans 
le  vide , d’une  hauteur  égale  à celle  du  niveau  du 
liquide  au-dessus  de  cet  orifice,  quand  les  pressions 
supérieure  et  inférieure  sont  égales,  ou,  plus  .géné- 
ralement, de  la  hauteur  du  niveau,  augmenté#de  la 
constante  c,  quand  ces  deux  pressions  sont  inégales. 

Dans  le  cas  du  niveau  constant , ée  théorème  ré- 
sulte 4e  la  valeur  finale  de  «^trouvée  dans  le  n°  671, 
en  y faisant  ë = 1.  Il  résulte  aussi  de  la  formule  (8), 
appliquée  au  cas  où  n est  un  très  grand  nombre,  afin 
que  l’orifice  a soit  une  très  petite  partie  de  la  section 
horizontale  a du  cylindre.  On  peut  alors  mettre  n*  à 
la  place  de  n * — 3 ; ce  qui  change  d’abord  la  for- 
mule (8)  en  celle-ci  : ' 

u = \/sgh  \J  x — (|)  . 

Or , dès  que  h sera  notablement  moindre  que  H , 

h 

la  puissance  n * du  rapport  jy  sera  une  très  petite 

fraction,  et  cette  valeur  de  « se  réduira,  à très  peu 

‘ _ ___  • ' » * -•  - 

. près,  à u^y/'îgh. 

L’orifice  AB  étant  très  petit,  si  la  section  MN 
n’est  pas  très  voisine  de  cette  ouverture,  le  rap- 
port qui  entre  dans  la  formule  (3),  sera  très 

petit  ; le  rapport  ~ l’est  également  ; on  pourra  donc 
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supprimer  le  dernier  terme  de  cette  formule;  et  si 
l’on  néglige  aussi  le  terme  multiplié  para,  elle  §e 
réduira  à 

p ==  ta  -f-  ëP C*  — 6)  ’> 

d’où  l’on  conclut  que , dans  le  cas  d’un  très  petit 
orifice,  la  pression  en  tous  les  points  du  vase  éloi- 
gnés de  cette  ouverture,  est  sensiblement  la  même 
pendant  le  mouvement  que  dans  l’état  d’équilibre. 

675.  L’hypothèse  du  parallélisme  des  tranches 
exige,  en  général,  que  l’orifice  soit  horizontal;  mais, 
dans  le  cas  d’un  très  petit  orifice,  on  l’admet  encore 
lorsque  le  liquide  s’écoule  par  une  ouverture  laté- 
rale, dont  le  plan  a une  inclinaison  quelconque,  et 
peut  même  être  vertical.  L’observation  fait  voir  qu’a- 
lors  le  liquide  situé  à peu  de  distance  au-dessùus  de 
cette  petite  ouverture  , demeure  stagnant,  et  que  les 
tranches  horizontales  situées  à une  pareille  distance 
au-dessus  de  cette  même  ouverture,  descendent  pa- 
rallèlement à elles-mêmes;  en  sorte  que  le  parallé- 
lisme des  tranches  n’est  troublé , comme  dans  le  cas 
d’un  petit  orifice  horizontal , que  pour  la  partie  du 
liquide  très  voisine  de  l’orifice.  On  pourra  donc 
prendre  S/zg  {h-\-  c) , pour  la  vitesse  d’un  liquide 
qui  s’écoule  par  une  très  petite  ouverture,  quelle  que 
soit  l’inclinaison  de  cet  orifice;  h étant  la  hauteur  va- 
riable ou  constante  du  niveau  du  liquide  au-dessus 
du  centre  de  l’orifice,  et  c la  constante  provenant  de 
la  différence  des  pressions  extérieures  qui  répondent 
à ce  niveau  et  à cette  ouverture.  Si  le  vase  est  placé 
dans  le  vide,  de  sorte  que  les  deux  pressions  et  cette 

47 
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constante  soient  nulles,  les  molécules  du  liquide  au-* 
ront,  en  sortant  du  vase,  la  vitesse  \Zigh  due  à la 
hauteur  //,  qui  est  aussi  la  vitesse  ne'cessaîre  pour 
s’élever,  dans  le  vide,  à cette  hauteur  (n°  i3o).  Par 
conséquent,  si  l’on  donne  au  fluide,  au  moyen  d’un 
tuyau,  une  direction  verticale,  il  remontera,  au  de- 
hors, à la  hauteur  de  son  niveau  intérieur;  ce  qui 
est,  en  effet,  conforme  à l’expérience.  Généralement, 
les  molécules  du  fluide  décriront  dans  le  vide,  après 
un  très  court  intervalle  de  temps,  des  paraboles  dont 
la  tangente  à leur  point  de  départ  dépendra  de  la 
direction  du.  jet,  et  le  paramètre  , de  la  hauteur  h ou 
h -f-  c,  si  la  constante  c n’est  pas  nulle. 

La  pression  p sera  sensiblement  la  même  que  dafts 
l’état  d’équilibre,  excepté  à l’orifice,  où  elle  sera 
égale  h <sr — gfc , au  lieu  de  -j-  gph . Or,  si  elle 
était  aussi  égale  à <z«r  -f-  gfh  sur  cette  partie  du 
vase  , les  pressions  horizontales  se  détruiraient , 
les  pressions  verticales  se  réduiraient  au  poids  du 
liquide,  augmenté  de  la  pression  <ara>  qui  a lieu 
sur  la  surface  du  niveau  ; d’où  l’on  peut  conclure 
que , dans  l’état  de  mouvement , la  charge  totale 
que  le  vase  aura  à supporter  se  composera  de  la 
pression  verticale  qui  aurait  lieu  dans  l’état  d’équi- 
libre, et  d’uiie  fo#ce  normale  au  plan  de  l’orifice, 
dirigée  de  dehors  en  dedans  du  vase , et  égale  à 
,1’excès  de  la  pression  (<z*r -f-  gfh)a-  sur  la  pression 
(<or  — gfc)  a , ou  à gf(h-\-c)  <*■ , en  désignant  tou- 
jours par  a.  l’aire  très  petite  de  cet  orifice. 

6~6.  Dans  le  cas  d’un  niveau  constant  et  d’un  ori- 
fice très  petit,  horizontal  ou  incliné,  la  dépense  pen- 
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dant  le  temps  t , c’est-à-dire,  le  volume  q du  liquide 
qui  sort  du  vase  avec  la  vitesse  \Zzgh , sera  * 

q — at  \ /âgh  ; 

ce  qui  résulte  aussi  de  la  valeur  finale  de  q trouvée 
dans  le  n°  671,  en  y négligeant  le  carré  de  a.  Hjois  on 
ne  doit  pas  oublier  que  l’hypothèse  du  parallélisme 
des  tranches,  sur  laquelle  cette  valeur  de  q est  fon- 
dée, n’est  qu’une  approximation  dont  le  degré  d’exac- 
titude ne  peut  pas  être  évalué  à priori,  et  dont  les 
résultats  ne  doivent  pas  être  employés  sans  restric- 
tion. Or,  l’expérience  ne  s’accorde  pas  toujours  avec 
cette  valeur  théorique  de  la  dépense. 

Si  la  paroi  du  vase  n’est  pas  très  mince,  et  que 
l’ouverture  pratiquée  daûs  son  épaisseur  soit  évasée 
intérieurement,  de  telle  sorte  que  le  fluide  qui  s’é- 
coule hors  du  vase  soit  un  cylindre  vertical , ou  un 
cylindre  recourbé  dont  les  sections  normales  soient 
constantes  et  égales  à l’aire  a de  l’orifice , prise  sur 
la  surface  extérieure  du  vase;  dans  ce  cas,  disons- 
nous  , la  dépense  observée  s’accorde  avec  la  valeur 
précédente  de  q.  Mais  dans  le  cas  d’un  orifice  en 
mince  paroi , la  dépense  observée  est  toujours  prp- 
portiounelle  à l’aire  de  l’orifice,  et  à la  racine  carrée 
de  l'élévation  du  niveau , comme  dans  la  formule 
théorique  ; mais  elle  s’écarte  de  cette  formule  dans 
sa  valeur  absolue,  qui  en  diffère  par  un  facteur  à peu 
près  constant  et  moindre  que  l’unité.  D’après  les 
expériences  qui  méritent  le  plus  de  confiance , ce 
facteur  est  0,62;  en  sorte  que  la  valeur  de  q,  dont  on 
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fait  usage  dans  la  pratique , est 

q = ( o, 6a  ) al  s/ïgK, 

i . » 

pour  un  très  petit  orifice  en  mince  paroi,  et  une 
hauteur  du  niveau  assez^rande  par  rapport  aux  di- 
mensions de  cette  ouverture , horizontale  ou  inclinée. 

On  ^ttribue  cette  différence  aux  directions  incli- 
nées que  prennent  les  molécules  du  liquide  en  ap- 
prochant de  l’orifice,  que  je  suppose  horizontal,  pour 
fixer  les  idées;  directions  qu’elles  conservent  après 
avoir  traversé  la  mince  paroi  du  vase.  Il  en  résulte 
que  la  veine  fluide  extérieure  se  rétrécit,  jusqu’à  une 
petite  distance  du  vase,. où  la  section  transversale 
est  à son  minimum , pour  devenir  ensuite  constante. 
Ce  phénomène  est  ce  qu’op  appelle  la  contraction 
de  la  veine  Jluide.  L’écoulement  du  fluide  est  le 
même  que  si  l’orifice  était  la  section  de  la  veine  à 
l’endroit  de  sa  plus  grande  contraction , de  manière 
que  si  l’on  désigne  par  a!  l’aire  de  cette  section , et 
par  h'  sa  distance  constante  au  niveau  du  liquide,  la 
dépense  sera  exprimée  par  a!t\Jngh’ , ou,  à»très 
peu  près,  par  a't  \/ 2 gh , à cause  du  peu  de  différence 
de  h!  et  h',  or,  en  effet,  par  des  mesures  directes  de 
la' section  a'  comparée  à l’orifice  a,  on  trouve  que 
ces  deux  quantités  sont  dans  un  rapport  à peu  près 
indépendant  de  h , et  que  l’on  a constamment 
a'  = (0,62)  a.  . 

Si  l’on  ad^ntc  à l’orifice  en  mince  paroi , un  aju- 
tage cylin  n dehors  du  vase,  perpendiculaire  au 

plan  do  et  par  lequel  l’écoulement  aura  lieu. 
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l’expérience  montre  que  la  dépense  est  augmentée,  et 
peut  s’élever  aux  quatre  cinquièmes  du  résultat  de  la 
théorie.  Si  cet  ajutage  est  enfoncé  dans  l’intérieur 
du  vase,  la  dépense  est,  au  contraire,  diminuée,  et 
réduite  à moitié  de  la  dépense  théorique  ; en  sorte 
que,  dans  la  valeur  précédente  de  q,  le  facteur  0,62 
doit  être  remplacé  par  0,80  dans  le  premier  cas,  et 
par  o,5o  dans  le  second.  Je  me  borne  à citer  succinc- 
tement ces  résultats  de  l’observation,  qui  n’ont  été 
ramenés,  jusqu’à  présent  * à aucune  théorie. 

677.  On  admet  aussi  l’hypothèse  du  parallélisme 
des  tranches  dans  le  mouvement  d’un  fluide  élasti- 
que qui  sort  d’un  vase  par  un  orifice  quelconque  ; et 
elle  s’écarte  peu  de  la  vérité , quand  les  sections  du 
vase,  parallèles  au  plan  de  l’orifice,  ne  diffèrent  pas 
beaucoup  l’une  de  l’autre,  et  que  la  longueur  du  vase 
est  assez  grande  par  rapport  à leurs  dimensions. 

Dans  ce  cas,  on  peut  faire  abstraction  de  la  pesan- 
teur, et  supposer  que  le  mouvement  soit  uniquement 
<Jù  à la  force  élastique  du  fluide , plus  grande  ou  plus  ' 
petite  à l’intérieur  du  vase  qu’en  dehors.  On  suppri-  . 
niera  donc  le  terme  dépendant  de  g dans  l’équa- 
tion (1),  qui  convient  aux  liquides  et  aux  fluides 
élastiques.  De  plus,  la  différentielle  de  v , qu’elle 
renferme , devant  être  prise  par  rapport  à t et  à la 
variable  x considérée  comme  fonction  de  t , on  aura 


dV  = ±dt  + *±dt-, 


dx  dt 


. dx 


et , comme  on  a aussi  s=  v , cette  équation  de- 


* 


V 


\ 
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dp 

dx 


. dv  . dv  * 

+ 'ï  + f'E  = “- 


Le  fluide  étant  compressible , iléi^en  passera  plus 
un  même  volume , à chaque  instant , par  toutes  les 
sections  du  vase , et  l’équation  (2)  n’aura  pas  lieu.  La 
masse  de  fluide  qui  passe  pendant  l'instant  dt  par  la 
section  MN , sera  égale  à çyvdt  ; ce  sera  cette  même 
masse  qui  passera , l’instant  d’après , en  changeant  de 
volume,  parla  section  M'N';  et  pendant  toute  la  durée 
du  mouvement,  sa  grandeur  ne  variera  pas.  La  dif- 
férentielle du  produit  pjv,  prise  paï  rapport  à t et 
à la  variable  x considérée  comme  une  fonction  d et, 
sera  donc  nulle;  et  à cause  que  n’est  fonction  que 

de  x,  qu’on  a ^z=v,  on  en  conclura 


a.pv 

HT' 


■f -jrv 


d.fv 

dx 


O. 


0) 


Enfin , si  l’on  suppose  que  la  température  demeure 
constante  pendant  le  mouvement,  dans  toute  la 
masse  du  fluide,  on  aura 


p = f*; 


k étant  un  coefficient  constant  et  donné. 

Cela  posé,  en  mettant^  au  lieu  de  p dans  les 

équations  (a)  et  ( b ) , on  aura  deux  équations  aux 
différences  partielles  du  premier  ordre  , pour  déter- 
miner , en  fonctions  de  x et  t,  les  deux  inconnues  v 
et  p du  problème.  Elles  ne  sont  pas  intégrables  sous 
forme  finie , et  les  valeurs  de  y et  p ne  pourront  s’ob- 
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tenir  que  par  appx'oximalion.  Ces  valeurs  renferme- 
. rout  deux  fonctions  arbitraires  , que  l’on  determi-  ^ 
nera  d’après  deux  conditions  particulières;  pour  cela, 
je  supposerai,  d’une  part,  que  l’écoulement  ait  lieu 
à l’air  libre,  en  sorte  qu’en  désignant  par  <sr  la  pres- 
sion atmosphérique,  rapportée  à l’unité  de  surface, 

■ on  ait  constamment  p = <vr,  à l’orilice  AB.  D’un  autre 
côté,  je  supp^^Ai  aussi  que  le  vase  soit  en  commu- 
nication avec  un  gazomètre  d’une  grande  capacité  , 
au  moyen  duquel  on  entretienne  une  pression  cons- 
tante et  donnée , sur  une  section  EF  du  fluide,  paral- 
lèle à AB  et  de  position  fixe , de  rhanière  qu’en 
désignant  par  gt'  cette  pression  rapportée  à l’unité  de 
surface,  on  ait  aussi  p = <zër',  en  cet  endroit  du  vase  , 
pendant  toute  la  durée  du  mouvement.  Si  donc  on 
compte  la  distance  x à partir  du  plan  EF,  et  qu’on 
appelle  l la  distance  comprise  entre  AB  et  EF,  on 
aura  , quel  que  soit  t , p = <zr'  pour  x=  o,  et  p=<sr 
pour  x = l ; ce  qui  servira  à déterminer  les  deux 
fonctions  arbitraires  , et  à compléter  la  solution  du 
problème.  Mais  cette  solution  est  trop  compliquée 
pour  qu’on  en  puisse  déduire  aucun  résultat  utile;  et, 
dans  la  pratique , il  suffit  de  connaître  la  vitesse 
constante  de  l’écdulement  du  Huide  par  l’orifice  AB, 
lorsque  la  pression  p et  la  vitesse  v sont  deve- 
nues constantes  en  chaque,  point  du  vase;  ce  qui 
arrive,  en  général,  après  un  très  court  intervalle 
de  temps.  ■ .•  — 

* * 678.  Faisons  donc  ^=0  et  ^ = 0,  dans  les*  * 

équations  (q)'et.(&)‘;  elles  se  rédi*iront  à deux  équa- 
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tions  différentielles , savoir  : 

k dp  , dv  dr  i d.pv  , ..  . 

+ e^-£  + r-t  = “>  («> 

à cause  de  p = kf. 

L’intégrale  de  la  seconde  de  ces  équations  est 

' * • 

jrpv  = CJ 


c étant  la  constante  arbitraire.  En  dMgnant  toujours 
par  a l’orifice  AB , et  par  u la  vitesse  du  fluide  à cet 
orifice,  de  sorte  qu’on  ait  à la  fois  j=z  a,  v — u , 
p=/ar , et , par  conséquent , c = afsru , il  en  résul- 
tera , en  un  point  quelconque  du  vase , 


•mu 

~Fp 


‘W>  ’ 


En  substituant  cette  valeur  de  v dans  la  première 
équation  (c) , il  vient  • 

i±_L.  d'pÿ  _ o . * ' 

p dx  ~ pjr  dx  * 

d’où  l’on  tire , en  intégrant  et  désignant  par  c'  la 

constante  arbitraire, 

. ■ * 

*lo&  = . 

Je  désigne  par  a l’aire  de  la  section  EF , de  sorte 
qu’on  ait,  en  même  temps  ,/  = « et  p=<ar'j  on 
aura  donc  ’* 

et  j en  retranchant  «et te  équation  de  la  précédente > 
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Les  équations  (d)  et  (e)  feront  connaître  la  vitesse 
et  la  pression  en  un  point  quelconque  du  vase,  dès 
que  l’on  connaîtra  la  vitesse  u relative  à l’orifice. 
Or,  en  faisant  p=  <sr  etj'  = a,  dans  l’équation  (e) , 
on  en  conclut 

u%  (*  — ££) = 2k  los  J-  î CO 

d’où  l’on  tirera  la  valeur  de  u.  On  fera , dans  cette 
formule , 

k = grh, 

* . ♦ 

4L  ».  f 

en  appelant  g la  gravité,  et  r le  rapport  de  la  densité 
du  mercure  à celle  du  fluide  intérieur , sous  une 
pression  barométrique  dont  la  hauteur  est  \h,  le  vo- 
lume  du  fluide  qui  sortira  du  vase  pendant  le  temps  t 
aura  pour  valeur  <tut.  * 

Quand  l’orifice  sera  très  petit,  on  remarquera, 
comme  dans  le  n"  675 , qu’il  ne  sera  plus  nécessaire 
qu’il  soit  parallèle  à la  section  EF , c’est-à-dire , qu’il 
pourra  être  pratiqué  à la  partie  latérale  du  vase , et 
• avoir  une  inclinaison  quelconque  sur  le  plan  de  cette 
section.  On  pourra  alors  négliger  le  terme  dépendant 

de  —,  dans  le  premier  membre  de  l’équation  (J)  qui 

. deviendra 

. tt' 

m*  = 2grh . log  — ; 

, • . » *■  L . . ' “ 

* 

par  conséquent,  la  vitesse  de  Fécoulemenl  du  fluide 
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par  un  très  petit  orifice,  sera  celle  qui  serait  due  à une 
hauteur  rh,  multipliée  par  le  logarithme  népérien  du 

rapport  La  supposition  qu’on  a faite  d’une  tempé- 
rature invariable  pendant  toute  la  durée  du  mouve- 
ment exige  que  la  vitesse  u ne  soit  pas  très  considé- 
rable, sans  quoi  la  température  varierait  comme  dans.  • 
la  propagation  du  son. 
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ADDITION 

Relative  à V usage  du  principe  des  forces  vives , dans 
le  calcul  des  machines  en  mouvement. 


679.  Le  principe  des  vitesses  virtuelles  donne  im- 

médiatement le$  conditions  d’équilibre  des  forces 
appliquées  aux  machines  ; celui  des  forces  vives  ren- 
ferme de  même  la  théorie  de  leur  mouvement,  et 
fournit  le  moyen  le  plus  direct  de  calculer  les  effets 
des  forces  qui  leur  sont  appliquées.  Cet  usage  du 
principe  des  forces  vives  forme,  pour  ainsi  dire,  le 
point  dé  jonction  de  la  Mécanique  nftonnelle  et  de 
la  Mécanique  industrielle.  C’est  pourquoi  j’ai  cru 
devoir  donner  succinctement , dans  cette  addition } les 
notions  les  plus  générales  sur  cette  matière.  I^our  de 
plus  grands  développemens , j’indiquerai  les  leçons 
de  M.  Navier,  à l’École  des  Ponts-et-Chaussées , et 
de  M.  Poncelet,  à l’École  de  l’Artillerie  et  du  Génie , • 

qui  ont  été  seulement  lithographiées,  mais  auxquelles 
ces  savans  pijpfesseurs  donneront  sans  doute  plus  de 
publicité.  : - : - , • . 

680.  Les  machines  sonf  des  iustrumensou  des  sys- 

tèmes de  corps  solides,  propres  à transporter  l’action 
des  forces,  d'une  partie  à uue  autre  de  ces  assem- 
blages. . • . . 

Quand  une  machine  est  en  mouvement,  certains. 
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points  sont  donc  soumis  à des  forces  données,  et  d’au- 
tres parties  exercent  des  pressions  sur  les  corps  exté- 
rieurs, ou  sont  pressées  réciproquement  par  ces 
corps  que  la  machine  est  destinée  à déplacer  ou  à 
déformer.  Les  premières  forces  s’appellent  forces  mou- 
vantes ; leurs  points  d’application  se  meuvent  sui- 
vant leurs  directions,  ou,  plus  généralement,  les 
directions  des  mouvemens  deces  points  font  desangles 
aigus  avec  celles  de  ces  forces.  Par  opposition , on 
nomme  forces  résistantes , les  pressions  exercées  par 
les  corps  extérieurs  ; et  les  directions  des  mouvemens 
de  leurs  points  d’application  sont  contraires  à celles 
de  ces  forces,  ou,  du  moins,  elles  font  avec  celles-ci 
des  angles  obtus. 

La  liaison  des  parties  d’une  machine  est  telle , 
qu’elle  ne  peut  prendre , en  général , que  deux  mou- 
vemens directement  opposés  l’un  à l’autre;  il  s’ensuit 
donc  que , quand  le  sens  du  mouvement  qu’elle  prend 
effectivement  est  connu,  il  suffit  d’une  seule  équation 
pour  déterminer  ce  mouvement  d’une  manière  com- 
plète. Cette  équation  est  celle  que  l’on  obtient  en  inté- 
grant les  deux  membres  de  l’équation  (a)  du  n°  564 , 
savoir  : 

±d.1mv'  = 2m(Xdx-{-Ydy-\^  Zdz).  (a) 

Au  bout  d’un  temps  quelconque  t , compté  depuis 
l’origine  du  mouvement,  v représente  la  vitesse  du 
point  dont  x , jr,  z,  sont  les  trois  coordonnées  rap- 
portées à des  axes  fixes  et  rectangulaires  ; m est  la 
masse  de  ce  point;  dx,  dj,  dz,  sont  les  projections, 
sur  ces  axes,  de  l’espace  qu’il  parcourt  pendant  l’ins- 
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tant  dt;  on  désigne  par  mX,  mY,  mZ  , les  compo- 
santes de  sa  force  motrice  parallèle^  à ces  mêmes 
axes , et  les  sommes  2 s’étendent  à tous  les  points -m 
du  système. 

681.  Avant  d’aller  plus  loin,  il  importe  de  distin- 
guer, dans  le  second  membre  de  l’équation  (a) , les 
termes  qui  proviennent  des  forces  mouvantes  et  ceux 
qui  résultent  des  forpes  résistantes,  et  de  leur  donner 
une  autre  forme. 

Pour  cela,  soient  P une  des  forces  mouvantes,  et  a, 
€ , y , les  angles  que  fait  sa  direction  avec  des  paral- 
lèles aux  axes  des  x , y,  z;  relativement  à cette  force , 

on  aura  * , 

• v • 

mX  = P cos  a , mY  = P cos  Q , mZ  — P cos  y. 

Soient  aussi  ds  l’espace  décrit  par  son  point  d’appli- 
cation pendant  l’instant  dt , et  A, fx,  v , les  angles 
que  fait  la  direction  de  ds  avec  ses  projections  dx , 
djr,  dz,  de  sorte  qu’on  ait 

' ' 1 - ' " N 

dx  — ds  cos  A , dj  — ds  cos  /z , dz  — ds  cos  i .** 

Désignons  enfin  par  dp  la  projection  de  ds  sur  la  di- 
rection de  la  force  P , et  par  a l’angle  compris  entre 
dp  et  ds';  nous  aurons 

dp=ds  cos  a-,  cos(7=costt  cos  A+cosécos/^  -f-  cosy  cos  v ; 

et , de  ces  diverses  équations , on  déduira 

mÇLdx  -f-  Y rfy  -f- Zdz)  = Tdp , 

pour  le  terme  du  second  membre  de  réqjflkm  (a)  r 
qui  répond  à la  force  P. 

En  désignant  par  Q une  des  forces  résistantes  , et 
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par  dq  la  projection  sur  le  prolongement  de  sa.  direc- 
tion f de  l’espère  parcouru  pendant  l’instant  dt  par 
son  point  d’application , on  trouvera  de  même  — Qr/y 
pour  le  terme  de  ce  second  membre  qui  provient  de 
la  force  Q.  De  cette  manière,  l’équation  (a)  prendra 
la  forme 

ï d.lmv ’ = 2P  dp  — ZQ dq;  (b) 

l’une  des  sommes  2 contenues  dans  son  second 
membre  s’étendant  à toutes  les  forces  mouvantes  de 
la  machine  , et  l’autre  à toutes  les  forces  résistantes. 
D’après  les  hypothèses  qu’on  a faites  sur  les  directions 
de  ces  deux  sortes  de  forces , eu  égard  au  sens  des 
mouvemens  des  points  où  elles  agissent,  les  quan- 
tités dp  et  dq  sont  positives , ainsi  que  P et  Q,  et  con- 
séquemment, les  sommes  2 ne  se  composent  que  de 
termes  positifs. 

682.  En  désignant  par  k la  vitesse  initiale  du  point 
quelconque  m,  ou  la  valeur  de  v qui  répond  à t= o, 
çt  intégrant  les  deux  membres  de  l’équation  (è),  on 
' aura 

1 2m«'  — ; 2 mk'  = / 2?dp  — flQdq  ■ ( c ) 

t * 

les  intégrales  étant  prises  de  manière  qu’elles  s’éva- 
nouissent à l’origine  du  mouvement. 

C’est  sous  cette  forme  qu’on  emploie  l’équa- 
tion des  forces  vives , pour  calculer  les  effets  des 
machines  en  mouvement;  elle  coïncide  avec  l’équa- 
tjon  (b)  du  n°  564,  lorsqu’on  peut  effectuer  les  inté- 
gratiov^^liquées  dans  son  second  membre. 

Les  {WRluîts  Ydp  et  Q dq}  dont  les  sommes  sont 
soumises  à ces  intégrations,  ont  reçu  différentes  dé- 
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nominations  : on  les  appelle  quantités  d'action  , mo~ 
mens  (C activité , effets  dynamiques , des  forces  P et  Q. 
Il  serait  à désirer  qu’on  les  désignât  toujours  par  un 
niêrtie  nom.  M.  Coriolis  a proposé  de  les  nommer 
quantités  de  travail  élémentaire;  nous  adopterons 
cette  dénomination.  Les  sommes  lYdp  et  2Q dq  se- 
ront donc  les  quantités  de  travail  élémentaire , pro- 
duites pendant  un  même  instant  par  toutes  les  forces 
mouvantes  et  toutes  les  forces  résistantes;  et  leurs 
intégrales  flVdp  et  fXQdq  exprimeront  le  travail 
moteur  et  le  travail  résistant  qui  ont  eu  lieu  dans  la 
machine,  depuis  l’origine  du  mouvement  jusqu’à 
l’instant  que  l’on  considère. 

. Ainsi,  l’équation  (c)  signifiera  que,  dans  une  ma- 
chine en  mouvement,  l’accroissement,  pendant  un 
temps  quelconque,  de  la  demi-somme  des  forces 
vives  de  toutes  ses  parties,  est  toujours  égal  à l’excès 
du  travail  moteur  sur  le  travail  résistant,  pendant  le 
même  temps. 

683.  Si  la  force  mouvante  P,  ou  la  force  résis- 
tante Q,  est  un  poids  11,  qui  descende,  dans  le  premier 
cas,  d’une  hauteur  verticale  h,  ou  qui  monte,  dans 
le  second  cas,  à la  même  hauteur,  le  travail  moteur 
ou  résistant  qui. en  résultera,  aura  pour  valeur  le  pro- 
duit P h,  quel  que  soit  le  chemin  parcouru  par  ce 
poids,  de  manière  quq  h soit  toujours  la  projection 
verticale  de  la  ligne  droite  ou  courbe  que  son  centre 
de  gravité  a suivie.  Si  cette  ligne  est^ermée  ou  pré- 
sente des  sinuosités,  il  y aura  eu  alternativement 
travail  moteur  et  travail  résistant  ; et  h étant  la  diffé- 
rence de  niveau  du  point  de  départ  et  du  point  d’ar- 
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rivée , Uh  sera  l’excès  du  premier  travail  sur  le  second. 
Dans  le  cas  où  il  n’y  a pas  d’alternatives,  la  quantité 
de  travail  correspondante  à un  poids  n élevé  à une 
hauteur  h,  équivaut  à la  quantité  de  travail 'qui 
répond  à un  autre  poids  n'  élevé  à une  hauteur  h', 
telle  que  l’on  ait  h"  = 

9 »•  V " • 

Quelle  que  soit  la  force  P ou  Q,  l’intégrale  fPdp  ou 
fQdq  est  toujours  équivalente  au  produit  d’un  poids 
Il  et  d’une  hauteur  h ; et  pour  comparer  entre  eux  et 
exprimer  en  nombres  des  travaux  de  différente  na- 
;•  ture,  on  peut  ainsi  les  assimiler  à des  poids  donnés, 
élevés  à des  hauteurs  données.  On  prend  alors  pour 
unité  de  travail,  que  l’on  appelle  communément 
unité  dynamique , le  travail  correspondant  à un  poids 
de  1000  kilogrammes,  qu’on  élève  à la  hauteur  d’un 
mètre , ou  qui  descend  d’un  mètre  de  hauteur  ver- 
ticale. Cela  étant,  si  l’on  calcule  les  valeurs  nu- 
mériques des  intégrales  fŸdp  et  fQdq,  en  prenant 
1000  kilogrammes  pour  unité  de  force,  et  le  mètre 
pour  unité  linéaire,  les  nombres  que  l’on  obtiendra 
de  cetle  manière  exprimeront , en  unités  dynami- 
ques , les  quantités  de  travail  représentées  par  ces  in- 
tégrales. Une  somme  quelconque  de  force  vive,  telle 
que  par  exemple,  pourra  aussi  être  expri- 

mée en  unités  dynamiques  ; car  si  l’on  appelle  l la 
hauteur  due  à la  vitesse  v , g la  gravité,  et  p le  poids 
de- m,  on  aura  ' 

V*  = p = gm,  ^2/7U>*  = 2 pl; 

et  cetle  somme  est  de  la  même  nature  que  les  inté- 
grales fP dp  çt  fQdq , ou  que  le  produit  fl//. 
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684*  Lorsque  la  machine  part  du  repos , l’équa- 
tion (c)  se  réduit  à 

= flVdp  — f'S.Qdq.  (d) 

Son  premier  membre  étant  une  quantité  essentielle- 
ment positive,  il  faut  que  dans  les  premiers  momens 
le  travail  moteur  l’emporte  sur  le  travail  résistant. 
Mais  les  vitesses  des  points  de  la  machine  ne  pouvant 
pas  croître  indéfiniment,  ce  premier  membre  at- 
teint son  maximum  au  bout  d’un  certain  temps,  qui 
est  généralement  peu  considérable.  Par  un  moyen 
qui  sera  indiqué  tout-à-l’heure , on  fait  en  sorte  qu’à 
partir  de  cet  instant  du  maximum , la  demi-somme 
-j2mi>*des  forces  vives  demeure  constante,  ou  n’é- 
prouve plus  que  de  très  petites  variations;  et  l’on 
dit  alors  que  la  machine  est  parvenue  à son  état 
permanent.  Dans  cet  état  constant,  on  a,  en  ditfé- 
ren  liant  l’équation  précédente , 

' * ‘ V 

2P  dp  = "S.Qdq ; 

• * <■  . 

de  manière  que  la  machine  n’a  plus  d’autre,  effet  que 
de  changer,  à chaque  instant,  le  travail  moteur  élé- 
mentaire en  une  quantité  égale  de  travail  résistant. 
Mais  il  importe  d’observer  que  la  quantité  J'XQdq  de 
travail  résistant  dans  lequel  se  change  le  travail  mo- 
teur f'S.Vdp , pendant  un  temps  quelconque,  ne 
comprend  pas  seulement  le  travail  qu’on  veut  exécu- 
ter au  moyen  de  cet  instrument;  l’intégrale  f iQdq 
comprend  aussi  le  travail  résistant  qui  provient  du 
frottement  des  parties  de  la  machine , entre  elles  ou 
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contre  des  corps  étrangers,  et  de  la  résistance  du 

milieu  dans  lequel  la  machine  est  en  mouvement. 

Pour  avoir  égard , par  exemple,  aux  frottemens, 
il  faut  , d’après  ce  qu’on  a vu  dans  le  n°  568,  ajouter 
à l’intégrale  fXQdq,  provenant  du  travail  résistant 
proprement  dit,  une  autre  intégrale  fSfiïds,  dans 
laquelle  / est  le  coefficient  du  frottement,  N la 
pression  mutuelle  des  parties  frottantes , et  ds  l’élé- 
ment de  la  courbe  décrite  par  leur  poinf  de  con- 
tact. Cette  addition  changera  l’équation  ( d ) en 
celle-ci  : 

i 1mvx  = /2P  dp  — flQdq  — fl  fNds.  (e) 

Il  suit  de  là  que  quand  une  machine  a atteint  son 
état  permanent,  la  quantité  de  travail  f'S.Ydp,  pro- 
duite pendant  un  temps  donné,  par  les  forces  mou- 
vantes , n’est  pas  représentée  en  totalité  par  la  partie 
utile  f^Qdq  du  travail  résistant,  laquelle  partie  est 
toujours  moindre  que  le  travail  moteur  flVdp,  de 
toute  la  quantité  de  travail  correspondante  aux  frot- 
temens et  aux  autres  résistances.  Une  machine  est 
d’autant  meilleure  que  le  travail  utile  fSQdq  appro- 
che davantage  d’être  égal  au  travail  moteur  flYdp\ 
mais  la  première  intégrale  ne  peut , quelle  que  soit 
la  combinaison  des  parties  de  la  machine , être  égale 
à la  seconde,  ni,  à plus  forte  raison,  la  surpasser. 
Parmi  les  machines  imparfaites , où  le  travail  utile 
n’était  qu’une  très  petite  fraction  du  travail  motèur, 
et  où  la  plus  grande  partie  de  celui-ci  se  trouvait 
absorbée  par  les  frottemens,  on  peut  citer,  pour 
exemple,  l’ancienne  machine  de  Marly  : le  travail 
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moteur  consistait  en  une  chute  d’une  partie  consi- 
dérable des  eaux  de  la  Seine,  et  le  travail  utile 
était  l’élévation  d’une  quantité  d’eau  à une  hauteur 
qui  était  bien  loin  de  compenser  l’exiguité  de  sou 
volume. 

685.  Les  quantités  qui  constituent  essentiellement 
une  machine  sont  la  partie  à laquelle  sont  appli- 
quées les  forces  mouvantes , celle  qui  est  en  contact 
avec  le  corps  que  l’on  a pour  objet  de  mouvoir  ou 
de  déformer,  et  la  partie  intermédiaire  qui  transmet 
l’action  des  forces  mouvantes.  Quand  on  a satisfait 
aux  conditions  de  la  solidité,  il  importe,  pour  l’éco- 
nomie des  frais  de  construction  et  pour  la  diminu- 
tion des  frottemens,  que  la  masse  totale  de  la  ma- 
chine soit  la  plus  petite  possible  ; mais  il  y a une 
autre  considération,  qui  exige  que  l’on  augmente  cette 
masse , et  qu’on  ajoute  aux  trois  parties  essentielles 
dont  elle  se  compose , une  autre  pièce  qu’on  appelle 
un  volant,  et  qui  consiste* en  général,  en  un  corps 
solide  tournant  autour  d’un  axe  fixe  horizontal. 

Les  mouvemens  des  trois  premières  parties  d’une 
machine  étant  alternatifs  ou  révolutifs , la  demi- 
somme  A 1mv%  des  forces  vives  qui  s’y  rapportent , 
après  quelle  a atteint  son  maximum,  devient  une 
quantité  périodique  ; il  en  est  de  même,  par  consé- 
quent., à l’égard  du  second  membre  de  l’équation  ( e ); 
en  sorte  que  si  la  machine  était  réduite  à ses  trois 
parties  essentielles , le  travail  moteur  et  le  travail  ré- 
sistant, en  comprenant  dans  celui-ci  les  effets  des 
frottemens,  l’emporteraient  alternativement  l’un  sur 
l’autre  ; et  si  les  variations  alternatives  du  travail  mo- 
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teur  flVdp,  et  de  la  partie  flfNds  du  travail  résis- 
tant, n’étaient  pas  réglées  exactement  sur  les  périodes 
de  la  machine,  la  quantité  J 2Çh/<y  de  travail  utile  va- 
rierait continuellement.  Or*  pour  la  bonne  exécu- 
tion des  ouvrages  que  l’on  veut  effectuer  au  moyen 
d’une  machine , il  est  indispensable , le  plus  sou- 
vent, que  le  travail  utile  approche,  autant  que  pos- 
sible , de  l’uniformité;  et  c’est  à remplir  cette  con- 
dition que  le  volant  est  destiné. 

En  effet,  soient  dm  un  élément  de  la  masse  du 
volant , et  r sa  distance  à l’axe  de  rotation  ; appe- 
lons où  la  vitesse  angulaire  autour  de  cet  axe,  com- 
mune à tous  les  élémens  dm,  et  qui  "peut  varier 
d’un  instant  à un  autre  ; ra  sera  la  vitesse  absolüe 
de  dm;  par  conséquent,  la  somme  des  forces  vives 
de  toute  la  masse  du  volant  aura  pour  valeur  fr*a*dm, 
ou , ce*  qui  est  la  même  chose , le  produit  fia*,  en  dé- 
signant par  fi  le  moment  d’inertie  du  volant  par  rap- 
port à son  axe , c’est-à-dire , l’intégrale  fr*dm  étendue 
à sa  masse  èntière.  Si  donc  on  ajoute  £ fia1  au  pre- 
mier membre  de  l’équation  (e) , et  si  l’on  suppose 
que  la  demi -somme  -j  2m/  se  rapporte  aux  trois 
autres  parties  de  la  machine , on  aura 

ï fia*  + £ Imv*  = flVdp  — fjLQdq  — flfNds  ; 
d’où  l’on  tire 

fZQdq  = R — Ifiu*, 
en  faisant , pour  abréger , 

< * ; . . • l . . .y.* 

R = ft?dp  — fZ/Nds  — i2m/.  ->’u* .. 

i % • t 

• \ * • 
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Or,  on  conçoit  que  les  variations  de  a peuvent 
être  réglées  sur  celles  de  cette  quantité  R,  de  ma- 
nière que  la  variation  totale  de  R — soit  ré- 
duite à de  très  petites  amplitudes,  et  que,  par  con- 
séquent, le  travail  résistant  soit  à peu  près  invariable 
dans  l’état  permanent  de  la  machine  : on  conçoit 
aussi  que,  toutes  choses  d’ailleurs  égales,  les  varia- 
tions de  la  vitesse  a>  du  volant  seront  d’autant 
moindres,  que  son  moment  d’inertie  /u,  sera  plus 
grand. 

686.  Par  l’addition  d’un  volant,  la  dépense  de 
travail  moteur  nécessaire  pour  mettre  la  machine  en 
mouvement  et  pour  accroître  la  force  vive  totale 
jusqu’à  ce  qu’elle  soit  parvenue  au  maximum,  se 
trouve  augmentée;  mais  quand  la  machine  est  arri- 
vée à son  état  permanent , les  masses  de  ses  diffé- 
rentes parties  n’ont  plus  d’influence  sur  son  travail , 
si  ce  n’est  celle  de  leur  poids  sur  les  frottemens. 

Pendant  le.  mouvement  de  la  machine,  s’il  sur- 
vient un  choc  de  ses  parties  entre  elles  ou  contre  des 
corps  étrangers,  et  qu’après  le  choc  les  points  de 
contact  aient  une  vitesse  commune  dans  le  sens  nor- 
mal aux  surfaces,  il  y aura  diminution  de  force  vive 
dans  le  système  ; si  les  parties  qui  se  sont  choquées 
se  séparent,  en  vertu  de  leur  élasticité,  il  y aura  en- 
core perte  de  force  vive , quand  ces  parties  ne  seront 
pas  parfaitement  élastiques;  et  quand  elles  le  seront, 
il  y aura  perte  de  force  vive'  dans  la  première  partie 
du  choc,  puis  une  augmentation  précisément  égale  à 
cette  perte  dans  la  seconde  partie  (n*  572).  Par  consé- 
quent, pour  ramener  la  machine  à son  état  perma- 
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nent , sans  qu’il  y ail  diminution  dans  la  quantité  de 
travail  résistant,  il  faudra  que  les  forces  mouvantes 
fassent  une  nouvelle  dépense  de  travail  moteur,  sem- 
blable à celle  qui  a eu  lieu  à l’origine  du  mouve- 
ment, et  égale  à la  moitié  de  la  force  vive  perdue 
dans  le  choc.  C’est  pourquoi,  indépendamment  du 
dommage  que  les  chocs  produisent  dans  les  ma- 
chines, il  est  encore  nécessaire  de  les  éviter,  pour 
l’économie  des  forces  mouvantes. 

687.  En  général,  le  travail  résistant  qui  provient 
des  frottemens  et  de  l’action  du  milieu , est  une  quan- 
tité continuellement  croissante  ; pour  qu’il  y ait  un 
travail  utile,  ou,  seulement,  pour  que  le  mouvement 
de  la  machine  soit  entretenu,  il  est  donc  nécessaire 
que  la  quantité  de  travail  moteur  croisse  également 
avec  le  temps,  dans  un  rapport  au  moins  égal  à ce- 
lui de  l’accroissement  du  travail  résistant.  Si  cela  n’a 
pas  lieu,  le  travail  résistant  finira  par  être  égal  au 
travail  moteur  : à cet  instant,  la  demi-somme  des 
forces  vives  de  tous  les  points  du  système  sera  nulle  ; 
les  vitesses  de  tous  ces  points  seront  zéro,  et  la  ma- 
chine s’arrêtera  et  se  trouvera  réduite  au  repos. 

Aux  frottemens  et  aux  résistances  des  milieux  qui 
produisent  cet  épuisement  graduel  de  la  force  vive, 
on  peut  encore  ajouter  la  communication  d’une  par- 
tie du  mouvement  de  la  machine  à ses  supports,  la- 
quelle partie  va  ensuite  se  perdre  dans  le  sol  sur  le- 
quel la  machine  est  établie.  Cette  communication  ne 
provient  pas  seulement  du  défaut  de  solidité  des  sup- 
ports; elle  a aussi  lieu  en  vertu  de  leur  élasticité, 
qui  permet  au  mouvement  de  sy  propager  de  la 
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même  manière  quele  son  ; et  il  peut  résulter  de  cette 
propagation  une  diminution  de  vitesse  des  parties  de 
la  machine,  semblable  ^ celle  qui  serait  produite  par 
la  résistance  d’un  milieu.  J’ai  donné  un  exemple  de 
cet  effet  singulier,  dans  le  mouvement  d’un  pendule 
suspendu  à l’extrémité  d’une  verge  élastique  et  hori- 
zontale, d’une  longueur  indéfinie  (*). 

Quand  on  supprime  l’action  des  forces  mouvantes, 
et  que  le  travail  utile  de  la  machine  a aussi  cessé , 
l’équation  des  forces  vives  se  change  en  celle-ci  : 

j 2/m>*  =’  ^ S/nA;*  — fNds  ; 

Xmk * étant  la  somme  des  forces  vives  de  tous  les 
points  du  système  à cet  instant , 2rar'  cette  somme 
à une  époque  subséquente,  et  f2.fNds  comprenant 
le  travail  qui  provient  des  frottemens,  de  la  résis- 
tance du  milieu  et  de  la  perte  du  mouvement  parles 
supports.  Or,  ce  dernier  terme  sera  bientôt  égal  « 
la  force  vive  de  la  machine  se  trouvera 
* complètement  épuisée,  et  la  machine  cessera  de  se 
mouvoir,  comme  on  l’a  déjà  dit  dans  le  n°  568. 

688.  Quand  un  homme  transporte  son  propre 
poids,  que  j'appellerai  n,  à une  hauteur  verticale  h 
au-dessus  de  son  point  de  départ,  la  quantité  de  tra- 
vail produite  est  exprimée  par  n h,  d’après  la  règle 
du  n°  683  ; mais  cette  quantité  donnerait  une  idée 
très  imparfaite  des  efforts  musculaires  qui  ont  été 
faits,  et  de  la  force  totale  que  cet  homme  a déve- 


(■*)  Additions  à la  Connaissance  des  Tems  pour  l’an- 
née i833 , page  26. 
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loppée.  Il  serait  difficile  d’en  obtenir  une  mesure 
exacte;  on  peut  seulement  faire  voir  qu’elle  doit  sur- 
passer, souvent  de  beaucoup,  la  quantité  précédente, 
qui  serait  nulle  si  la  hauteur  h était  zéro,  quoique , 
certainement , il  y ait  une  quantité  de  travail  méca- 
nique correspondante  a la  marche  d’un  homme  sur 
un  plan  horizontal. 

Dans  cette  marche,  je  suppose  que  l’homme  ait 
d’abord  le  pied  gauche  en  avant  du  pied  droit  ; son 
centre  de  gravité  est  alors  abaissé , au-dessous  de  sa 
position  naturelle,  d’une  quantité  que  je  désignerai 
par  e.  En  s’appuyant  sur  son  pied  gauche,  et  s’aidant 
du  frottement  de  ce  pied  contre  le  sol,  l’homme  ra- 
mène son  pied  droit  au  niveau  du  pied  gauche,  puis 
le  pied  droit  devance  le  pied  gauche,  et  va  se  poser 
sur  le  sol;  ce  qui  fait  un  pas  entier,  composé  de 
deux  parties.  Or,  dans  la  première  partie,  l’homme 
soulève  son  centre  de  gravité  de  la  hauteur  e,  et 
produit  par  là  une  quantité  de  travail  égale  à 11=  ; il  , 
imprime , au  même  instant , à ce  point  une  vitesse 
horizontale , que  je  désignerai  par  a , à la  lin  du 
premier  demi-pas  ; ce  qui  répond  à une  autre  quan- 
tité de  travail  équivalente  à la  demi- force  vive 


1 na* 

2 Y’ 


• • . •.  ' 

en  désignant  par  g la  gravité.  On  devrait 


. . , i ria* 

encore  aiouter  a 

J 2 g 


la  partie  de  la  demi-somme 


des  forces  vives  provenant  des  vitesses  relatives  de 
tous  les  autres  points  du  corps  (n°  569)  ; mais  j’eu 
ferai  abstraction  dans  cette  évaluation , qui  ne  peut 
être  qu’un  aperçu.  Je  supposerai  aussi  que  le  se- 
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cond  demi -pas  a lieu  en  vertu  de  la  vitesse  ac- 
quise à la  fin  du  premier , et  du  poids  du  corps 
qui  retombe  sur  le  sol , de  manière  que , pen- 
dant le  second  demi  - pas , l’homme  n’exerce  plus 
aucun  effort,  et  que  les  vitesses  verticale  et  hori- 
zontale, dont  son  centre  de  gravité  se  trouve  en- 
core animé  à la  fin  du  pas  entier,  soient  détruites 
par  le  choc  et  le  frottement  de  son  pied  droit  contré 
le  sol.  Dans  cette  hypothèse  , la  quantité  de  tra- 
vail de  l’homme  pendant  le  pas  entier  sera  la  somme. 

+ ou  n(s  + *).  en  appelant  cl  la  hau- 

teur due  à la  vitesse  a,  de  sorte  qu’on  ait  a%  = 2 ga. 

Il  suit  de  là  que  dans  un  nombre  n de  pas  égaux  , 
et  semblables , la  quantité  de  travail  d’un  homme  ou 
d’un  animal , portant  un  fardeau  et  marchant  sur  une 
route  horizontale,  aura  pour  valeur  nK(e  -4-  a),  en 
désignant  par  K son  poids  H augmenté  de  celui  du 
fardeau.  Si  le  poids  total  a été  élevé  verticalement  à 
une  hauteur  h au-dessus  du  point  de  départ , il  fau- 
dra ajouter  K h à la  quantité  nK  (é  -f-  a)  ; et  si  le  far- 
deau est  traîné  sur  une  route,  où  il  éprouve  un  frot- 
tement qui  soit  représenté  par  une  partie  F de  son 
poids,  il  en  résultera  une  autre  augmentation  de 
travail  égale  à F l,  en  appelant  l la  longueur  du 
trajet. 

68g.  Dans  le  calcul  des  effets  des  machines  en 
mouvement,  il  est  souvent  utile  de  distinguer  les 
vitesses  communes  et  les  vitesses  relatives  de  leurs  • 
différons  points.  Pour  cela,  soient  toujours  oc,  y, 
z,  au  bout  du  temps  t,  les  coordonnées  du  point 
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quelconque  dont  la  niasse  est  m;  à cet  instant,  les 

composantes  de  sa  vitesse  absolue  seront^, 

et,  au  bout  du  temps  t -{-dt,  les  coordonnées  de 
ce  même  point  deviendront  x -f-  dx  , y -f-  dy  , 
z -+-  dz.  Or,  on  peut  décomposer  le  mouvement  du' 
système,  pendant  l’instant  dt,  en  un  mouvement  de 
translation  et  de  rotation  commun  à tous  ses  points, - 
dans  lequel  leurs  distances  soient  invariables,  et  en 
des  mouvemens  particuliers  où  ces  distances  varient 
convenablement..  J’appellerai  dx,  dy,  dz,  les  ac- 
croissemens  de  x, y , z,  qui  proviennent  du  mouve- 
ment commun,  etdy,  dy,  dtz,  ceux  qui  résultent, 
du  mouvement  relatif  de  m,  do  sorte  qu’on  ait 

dx  = dx  -f-  dtx , dy—  dy  -f-  dy , dz  — dz-\-dtz. 


Pour  ce  point  m,  j’appellerai  aussi  d , v' , w' , les 
trois  composantes  de  la  'vitesse  commune  qu’on  re- 
gardera comme  des  fonctions  données  de  t,  x,y,  z, 
et  qui  seront 


celles  de  sa  vitesse  relative  seront  aussi  4r  » 

dt  ' 

» 

on  aura  . 


iz  î?- 

dt  * dt * 


dx  I 1 à X aj  , 

7t=u  + ^r>  + 


dt 


f(r__ 

dt 


f l_y 

dt  * 


dz  , z 

-j,  = w+-tr 


pour  les  composantes  de  sa  vitesse  absolue  ; et  en 
diflerentiant,  il  en  résultera 
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» 


d%x 

dC 

tz 

de 

æs 

de 


du  dd  x J 

T ~dt  ~dë  ’ I 
dd  . ddj  l 
= -JT  + ~dF  » ( 

dw  ddp  I 

— ~dt  de  ’ I 


pour  les  forces  accélératrices  de  ce  point  m,  suivant 
les  axes  des  coordonnées  ; les  différentielles  relatives 
à t qui  sont  indiquées,  étant  prises  par  rapport  à 
cette  variable  et  aux  coordonnées  x,  y , z,  regardées  . 
comme  des  fonctions  de  t. 


Si  ce  point  m est  astreint  à se  mouvoir  sur  une  sur- 
face  qui  peut  être  fixe  ou  mobile,  mais  dont  la 
forme  est  invariable,  il  devra  demeurer  constam- 
ment sur  cette  surface,  en  vertu  de  sa  vitesse  absolue, 
et  l’on  pourra  aussi  supposer  qu’il  y resterait  cons- 
tamment , en  vertu  du  mouvement  commun  du  sys- 
tème. En  représentant  par  L = o , l’équation  de  la 
surface , L sera  une  fonction  donnée  des  coordonnées 
de  m , rapportées  à des  axes  mobiles  qui  participent 
au  mouvement  commun,  et  cette  quantité  pourra 
être  changée  en  une  fonction  du  temps  et  des  coor- 
données de  m rapportées  à des  axes  fixes,  c’est-à- 
.dire,  en  une  fonction  de  t,  x,  y,  z.  L’équation 
L = o devra  subsister,  lorsqu’on  y remplacera  ces 
quatre  variables , soit  par  t-{-dt , x dxt  y -f-  dyt 

z -f-  dz , dans  le  mouvement  absolu  de  m , soit  par 
t -\-dt>  x -f-  d'x , y -+•  d'y , z-\-d'z,  dans  le  mou- 
vement commun  du  système.  En  négligeant  les  infi- 
niment petits  du  second  ordre,  on  aura  donc  simul- 
tanément 
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''î+s  (**+**) 

+%  «r  • + dj)  +§  (* + 

dL  . dL  « . cfL  j;  . dL  *# 

_ +5<fi+ÿ<?r+a<f*=o, 

£ 

et,  par  conséquent, 

^d‘x  + 1$  d‘?  + %A‘Z  = °-  fe) 

Cela  posé,  nous  allons  chercher  la  somme  des 
forces  vives  dues  aux  vitesses  relatives  de  tous  les 
points  du  système,  et  la  comparer  a la  somme  des 
forces  vives  qui  résultent  de  leurs  vitesses  absolues. 

690.  Reprenons,  pour  cela,  la  formule  générale 
dû  n°  53 1,  de  laquelle  on  a déduit  l’équation  (a)  du 
n°  680,  et  formons  successivement  les  termes  de  cette 
formule,  relatifs  aux  différentes  sortes  de  forces  qui 
peuvent  agir  sur  le  système  que  l’on  considère. 

Désignons  d’abord  par  P une  des  forces  extérieures 
et  données;  J'p  étant  la  projection  du  déplacement 
de  son  point  d’application,  sur  sa  direction,  et  en 
regardant  cette  projection  comme  une  quantité  po- 
sitive ou  négative,  selon  qu’elle  tombe  sur  la  direc-, 
tion  même  de  P ou  sur  son  prolongement,  on  aura, 
comme  dans  le  n°  681, 

m (XJ\r  -f-  Y jy  + Zcf  z)  = PJ> , 

pour  la  partie  de  la  formule  citée , qui  résulte  de  cette 
force  P. 

Soit  aussi  R l’action  mutuelle  de  deux  points  dut 
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système  dont  les  masses  sont  m et  m!  ; appelons  r la 
distance  mm',  dont  R est  une  certaine  fonction  ; x ,y, 
z,  x' , jr' , z' , étant  les  coordonnées  de  m et  m1 , on 
aura 

« 

r*  = (x  — x')4  + (y  —f  Y -\-(z  — s')4; 

et  si  efr  exprime  la  variation  de  rqui  résulte  de  leurs 
accroissemens  Sx , Sy , Sz,  Sx  , S'y',  Sz' , on  aura 
aussi  • 

rSr  ==>(x  — x')  (Sx  — Sx') 

+ (r  —y  ) (J> — W + (z — ^)  (cf*  — JV). 

Les  composantes  de  la  force  R appliquée  au  point  m, 
seront 

mX  = ± (i— :-^iR 

r 7 

» m\  = rfc  ^ R . 


mZ 


et  celles  de  la  même  force  appliquée  au  point  m' , 
m'X'  = ± (g,~^-)R>  *• 

. r 7 

m'Y'  = db  Cr'~r-)R, 
r * 


m'Z'  = =fc  (Z<~*)R> 


d'où  l’on  conclut 

m (XJ\r  -f-  Y Sy  + Z Sz) 

+ m'  (X'Sx1  + Y'Sy  + Z'cfz)  =S ± RSr, 

pour  la  partie  de;  la  formule  générale , provenant 


Digitized  by  Google 


766  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE, 

de  la  force  R;  le  signe  supérieur  ou  le  signe  infé- 
rieur ayant  lieu , selon  que  cette  force  est  répulsive 
ou  attractive. 

Si  le  point  m est  astreint  à demeurer  sur  la  surface 
dont  on  a représenté  l’équation  par  L = o,  dans  le 
numéro  précédent,  et  que  l’on  appelle  a>  l’élément 
de  cette  surface  auquel  le  point  m répond  au  bout 
du  temps  t,  et  ®U  la  résistance  qu’il  en  éprouve , 
cette  force  sera  normale  à la  position  actuelle  de  a>  ; 
on  aura  donc  pour  ses  composantes 

mX  = <uUV^,  mY  = <uU V ^ , wZz=a>\]\fz, 

en  faisant,  pour  abréger, 

, ▼ -Ü©*  + <DF  + <S>TI» 

et  si  l’on  fait  aussi  • 

*(*/*+*• <r+ï*)  = /«.' 

*1  en  résultera  aUSu,  pour  le  terme  de  la  for- 
mule générale  qui  provient  de  H résistance  «U. 
Le  facteur  U exprimera  cette  résistance  rappor- 
tée à l’unité  de  surface;  Su  sera  la  projection  du 
déplacement  de  m sur  la  normale  à l’élément  a ; 
elle  aura  un  signe  ambigu,  à cause  du  radical  V,  et  l’on 
regardera  Su  comme  une  quantité  positive  on  néga- 
tive, selon  que  la  projection  du  déplacement  de  m. 
tombera  sur  la  direction  même  de  la  résistance  «U , 
ou  sur  son  prolongement. 
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Outre  la  résistance  normale  de  la  surface  sur  la- 
quelle le  point  m est  assujetti  à se  mouvoir,  il  éprou- 
vera encore  une  résistance  tangentielle  provenant  du 
frottement  contre  cette  surface;  et  si  l’on  désigne 
cette  force  par  a>F,  et  par  J's  la  projection  du  dépla- 
cement du  point* matériel  m sur  sa  trajectoire , il  en 
résultera  aFSs,  pour  le  terme  correspondant  de  la 
formule  du  n°  53 1 . 

D’après  cela , cette  formule  pourra  s’écrire  ainsi  : 


la  somme  2 du  premier  membre  répondant  à tous 
les  points  du  système , et  les  sommes  2 du  second 
membre  s’étendant , la  première  aux  points  qui  sont 
soumis  à des  forces  motrices  extérieures,  la  seconde 
aux  actions  mutuelles  de  tous  les  points  du  système 
pris  deux  à deux , la  troisième  et  la  quatrième  à tous 
les  élémens  des  surfaces  résistantes  et  frottantes.  Cela 
posé  , si  l’obligation  d’une  partie  des  points  du  sys- 
tème, de  demeurer  sur  ces  surfaces,  est  la  seule 
condition  qui  restreigne  les  mouvemens  du  système 
^entier,  on  pourra  maintenant  considérer  tous  ces 
points  comme  entièrement  libres,  et  faire  telle  hypo- 
thèse qu’on  voudra  sur  les  variations  Sx,  Sy,  «fi, 
des  coordonnées  d’un  point  quelconque. 

691 . Je  supposerai  d’abord  qu’on  prenne 

Sx  = dx , Sy  — dy , S z — dz; 
de  sorte  que  le  déplacement  du  point  quelconque  m 


r 
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soit  celui  qui  a lieu  effectivement  pendant  l’instant  dt. 
On  aura , en  même  temps , Sr  = dr  ; et  l’on  rempla- 
cera Sp , Su,  Ss , par  dp,  du,  ds , qui  représentent 
les  projections  du  déplacement  réel  du  point  m sur 
les  directions  des  forces  P , ct> U , «F.  En  appelant  v , 
la  vitesse  d’un  point  quelconque  #m , et  observant 
qu’on  a 


d°x  , , d‘r  , d'z  j i , , 

tf  à*  + w dr + w * = ; d ■ v • 


l’équation  ( h ) deviendra 


| cf.  Imu'  — IV dp  ± 2Rf/r 2<uUr/a  — IcoYds. 


En  intégrant,  on  aura  donc 
-j  2mo*  — 

= f S.Vdp  dr  fSRdr  -f- J ’S.avUdu  — - /XcuVds  ; 

k étant  la  valeur  initiale  de  v , et  les  intégrales  com- 
mençant à l’origine  du  mouvement. 

A 

Le  terme  flVdp  comprendra  la  partie  du  travail 
moteur  qui  répond  au  poids  du  système  ; et  si  l’on 
appelle  Fl  ce  poids,  et  £ la  hauteur  verticale  dont  le 
centre  de  gravité  sera  tombé  pendant  le  temps ’f* 
cette  partie  sera  égale  à I7£. 

Lorsque  les  distances  des  points  du  système  que 
l’on  considère  demeureront  invariables  pendant  le 
mouvement , on  aura  dr  = o , et  le  terme  /*2Rr/r 
disparaîtra  de  l’équation  (i).  S’il  s’agit  d’un  fluide  , 
ce  terme  comprendra  les  attractions  ou  répulsions 
mutuelles  de  ses  points,  qui  s’étendent  à de  grandes 
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distances  ; il  comprendra  aussi  les  actions  mutuelles 
qu’on  appelleproprement forces  moléculaires (n° 588), 
qui  ne  s’étendent  qu’à  des  distances  insensibles , et  qui 
produisent  les  pressions  intérieures , auxquelles,  on 
n’a  point  eu  égard  en  formant  l’équation.^.  La  valeur 
de  cette  intégrale  fSRdr  dépendra  du  changement  de 
forme  et  des  condensations  ou  dilatations  du  fluide 
pendant  son  mouvement;  et  pour  les  très  petites  va- 
riations de  densité  qui  ont  lieu  dans,  le  liquide,  elle 
pourra  varier  dans  de  très  grands  rapports , à raison 
des  forces  moléculaires  ou  des  pressions  intérieures 
qui  en  résultent  (n°  576). 

Les  sommes  2e?U du  et  2&>F ds  comprises  sous  les 
deux  dernières  intégrales,  sont  elles-mêmes  des  in- 
tégrales doubles  étendues  à tous  les  élémens  u>  des 
surfaces  résistantes  et  frottantes.  Si  la  partie  du  sys- 
tème qui  frotte  contre  une  de  ces  surfaces  est  un  corps 
solide,  la  force  ruF  sera  indépendante  de  la  vitesse  de 
ce  corps , et  proportionnelle , pour  chaque  élément  ca , 
à la  pression  correspondante,  laquelle  est  égale  et 
contraire  à la  résistance  wU.  Si  cette  partie  frottante 
du  système  est  un  fluide  , la  force  a>F  dépendra  de  sa 
vitesse  relative , et  sera  indépendante  dfe  la  pression 
( n°  456  ).  Lorsque  la  surface  dont  L = o est  l’équa- 
tion , sera  immobile,  la  projection  du  déplacement 
de  7nsur  la  norçialeà  cette  surface  sera  nulle,  puisque 
le  point  Jn  est  assujetti  à demeurer  sur  cette  surface  ; 
on  aura  donc  du  — o;  ce  qui  fera  disparaître  l’inté- 
grale fSœUdu;  et  si  l’on  fait,  de  plus,  abstraction  du 
frottement,  l’équation  (i)  se  réduira  à l’équation  or- 
dinaire des  forces  vives. 

2. 


49 


77-0  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE.  > 

692.  Prenons  actuellement 

Sx  = dp , Sy  — d,y,  Sz  = dp; 

de  manière  que  les  déplacémens  des  points  du  sys- 
tème que  suppose  l’équation  (h),  soient  leurs  dépla- 
ccmeos  relatifs.  Désignons  par  dp,  du,  dts , les  pro- 
jections des  déplacemens  relatifs  des  points  où  sont 
appliquées  les  forces  P,  U,  F,  sur  leurs  directions. 
Les  valeurs  de  Sp , Su,  ds,  qui  répondent  à celles 
de  Sx , S j,  Sz ; que  nous  employons,  seront  dp, 
du,  dp.  De  plus,  les  autres  parties  d'x , d'y,  dz, 
des  différentielles  totales  dx , dy,  dz,  n’influant  pas, 
par  hypothèse,  sur  les  distances  mutuelles  des  points 
du  système,  Sr  se  changera  dans  la  différentielle  dr , 
comme  dans  le  numéro  précédent.  L’équation  (h) 
deviendra  donc  . , 


= 2Pr/p rfc  2lWr -f-  l'Ædu  — ’S.aFds. 


(*) 


Si  Ton  appelle  vt  la  vitesse  relative  du  point  m,  dont 
les  composants  sont  t~df,  > on  aura 

: v-fë)’ +<&+(&.  - . 

- , . * 1 

et , en  différentiant , 


1 , . ddx  , 


^dj  + ^dz. 


dp  ~y/  1 dP 
En  vertu  des  équations  (/) , on  aura  donc 
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dF  (lx  H-  dj  + di 


i » . , du  ,•  , dy  i d\v  j . 

==  ; + "sr  dx  5/r  + "5i 


<*  ;y  • di 

D’ailleurs , si  l’on  vnet  dtæ , dty,  dz , dans  l'expres- 
sion de  Su  du  n"  j3go,  pour  avoir -celle  de  dtu  , on 
aura 

â>u  = V (S  d‘X  •+•  Tyd>y+ddi  d‘Z  ) ’ 

. • • . 4 , • 

quantité  nulle,  en  vertu  de  l’équation  (g).  Au  moyen 
de  ces  valeurs , l’équation  (À)  prendra  la  forme 

a d. ïmv;  + 2 m g- d,x  + ±- dj  + ^ dz  ) 

= 2P dy  ± 2ÏI dr  — lourds  ; 

et , en  intégrant,  il  en  résultera  * 

■ < * 

nv* — fldddjxâz  fZRdr — f^ZcÆds  j 

-/2m  (tT  d* +7!^+  S ) > \‘l 

k,  étant  la  valeur  initiale  de  v/f  et  les  intégrales  com- 
mençant à l’origine  du  mouvement. 

*6g3.  Cette  équation  (T)  fera  connaitre  l’accroisse- 
ment, pendant  le  temps  t,  de  la  demi-somme, des 
forces  vives,  dues  aux  vitesses  relatives  de  tous  les 
points  du  système. 

Eu  faisant  directement  dans  la  formule  générale 
diyV*  55 1 , l'hypothèse  qui  nous  a conduits  à l’équa- 
tion (l),  c’est-à-dire,  en  y mettant  dx , dt  y,  dy  , 
au  lieu  de  Sx,  Sy,  Sz',  on  aura  • 

• 49- 
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d fi) 


= 2 m ( Xdæ  -f-  Y^j-  -f-  Z dtz)  , 
ou  bien  , d’après  ce  qui  précède, 


t d.mv ,* 


=*»{(x  -§>-KY-  : 


la  somme  2 du  second  membre  s’étendant  à toutes  les 
forces  qui  agissent  sur  les  points  du  système,  excepté 
les  forces  provenant  des  résistances  normales  des  sur- 
faces fixes  ou  mobiles,  que  les  valeurs  prises  pour  J\r, 
J>,  cfz,  ont  la  propriété  de  faire  disparaître.  Or,  si 
l’on  appelle  H la  force  dont  les  trois  composantes 
sont  ■ 


et  djh  la  projection  du  déplacement  relatif  de  son 
point  d’application  sur  sa  direction , on  aura 

m (X  ~ Ï)  ^ w (Y“ 

_j_  m(Z  — d,t  = ± Hd,h,  . 

selon  que  cette  projection  dfi  tombera  sur  la  direc- 
tion même  de  la  force  H , ou  sur  son  prolongement. 
Donc,  en  conservant  H et  dth  dans  le  premier  cas,  et 
employant  L et  dtl  dans  le  second,  on  en  conclura 

i 2 mv;  — i -Zmk;  = flYld^  — J2Ldtl;  • 

la  somme  Iftdh  s’étendant  à toutes  les  forces  mou- 
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Tantes  du  système,  et  la ‘somme  Zhdtl  à toutes  les 
forces  résistantes. 

Cette  dernière  équation  n’est  autre  chose  que  l’é- 
quation (/)  présentée  sous  une  forme  différente.  En 
la  comparant  à l’équation  (<7),  on  voit  que  le  principe 
des  forces  vives  a encore  lieu  à l’égard  des  vitesses 
relatives  des  points  du  système,  telles  qu’elles  ont 
été  définies  dans  le  n°  689 , pourvu  que  l’on  rem- 
place les  forces  données  P et  Q , par  d’autres  forces  I| 
et  L , qui  dépendent  des  premières  et  du  mouvement 
commun  du  système» 

Ce  théorème  est  dû  à M.  Coriolis.  Il  peut  être  em- 
ployé utilement  dans  beaucoup  de  questions  étran- 
gères à ce  traité  de  Mécanique  rationnelle,  et  pour 
lesquelles  nous  renverrons  au  mémoire  de  l’auteur 
sur  le  principe  des  forces  vives  dans  les  mouvemvis 
relatifs  des  machines  {*)'.  • 

694.  Le  terme  fERdr,  qui  provient  des  forces 
moléculaires,  est  le  même  dans  les  deux  équations 
(t)et(£);le  plus  souvent,  le  terme  qui  répond  aux 
frottemens  est  aussi  le  même  dans  le  mouvement  ab- 
solu et  dans  le  mouvement  relatif  du  système,  et  ne 
change  pas,  par  conséquent,  en  passant  d’une  équa- 
tion à l’autre  j alors,  en  retranchant  la  seconde  de  . 
ces  équations  de  la  première,  on  aura 

{ Zm(v'—v;)— Xm(k'—k;)=jZïl(dp  — dtp ) ) 

d<x+  lt  d‘7+  7/7  d>z)  +J*«>Vdu.  | ^ 


(“)  Journal  de  l’École  Polytechnique , 21e  rallier. 
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Si  les  forces  Pse  réduisent  aux. poids  des  différentes 
parties  du  système;  que  l’on  appelle  tl  le  ppids  to- 
tal, et  £'  la  hauteur  verticale  que  décrit; son.  centre 
de  gravité  pendant  le  temps  t,  dans  le  mouvej’nent 
commun  à tous  ses  points,  il  est  ai^é  de'vou’  que 
l’on  aura  aussi  • / . • ‘ 


/SP  (dp  - dp)  ~ UC. 


• V 


De  plus,  s’il  n’y  a qu’une  seule  surface  résistante, 
et  que  ce  soit,  par  exemple,  un  plan  qui  se  meut 
parallèlement  à lui-même,  on  pourr'a  prendre,  pour 
le  mouvement  commun  du  système,  le  mouvement 
donné  de  ce  plan , car  il  satisfait  aux  deux  conditions 
du.  n*  689  : il  ne  changera  pas  les  distances  mutuelles 
des  pqints  du  système,  et  il  n’empêchera  pas  les  points 
qyi  sont  en  contact  avec  ce  plan  mobile,  de  demeurer 
à sa  surface.  D’ailleurs,  il  est  évident  que  ce  mouve- 
ment étant  perpendiculaire  ait  plan  mobile , il  n’in- 
fluera aucunement  sur  les  vitesses  relatives  des  points 
qui  glissent  sur  ce  plan , non  plus  que  sur  les  tra- 
jectoires qu’ils  y décrivent;  d’où  il  résulte  que  le 
travail  résistant  dû  au  frottement  contre  ce  plan,  sera 
le  même  dans  le  mouvement  absolu  et  dans  le  mou- 
vement relatif,  comme  le  suppose  l’équation  (m). 

Pour  simplifier  encore  cette  équation,  je  suppose 
que  le  mouvement  du  plan  résistant  soit  uniforme  ; 
en  sorte  que  tous  ses  points  décrivent  des  perpendi- 
culaires à sa  position  initiale,  avec  une  vitesse  com- 
mune, qui  sera  rendue,  par  un  moyen  quelconque, 
invariable  et  indépendante  de  l’action  dm  système 
sur  ce  plan.  Ses  composantes  u! , v , w' , seront  cons- 


Digitized  by  Google 


ADDITION. 

tantes,  et  l’on  aura 

/du  , . dd 


11- 


d'x  + ~dï  dJ  + 2~d<z)  = °- 

En  désignant  celte  vitesse  par  a,  et  par  et  l’angle 
que  sa  direction  fait  avec  celle  de  la  pesanteur,  on  ' 


aura*  aussi 


A' 


nt  cos  a. 


Soit,  en  outre , Q la  pression  exercée,  au  bout  du 
temps  t , sur  la  surface* entière. du  plan  donné,  et  dans 
le  sens  de  la  vitesse  a.  Le  'travail  résistant  qui  ré- 
pond à cette  force  prise  en  sens  contraire  de  sa  direc- 
tion , c’est  - à - dire , à la  résistance'  dif  plan  , sera 
* — jK)adt, pendant  la  durée  du  temps  A,  en  supposant 
que  l’intégrale  s’évanouisse  avec  cette  variable.  En 
faisant  passer  le  facteur  a en  dehors, du  signe  f,  nous 
aurons  donc  ' 

• JZroXJdu  = — aJX^dt, 

pour  la  valeur  du  dernier  terme  de  l’équation  {/«), 
laquelle  deviendra  • • 

i — k*) — 1m( v* — v*)  ~\-Hatco?ct=a/ Qdt-  ( n ) 

» * ’ *-  • 

. La  vitesse  v,  est  la  résultante  de  v et  de  la  vitesse  a 

prise  en  sens  contraire  de  sa  direction;  si  donc,  on 
représente  par  e,  l’angle  que  fait  la  direction  de  la 
.vitesse  v avec  celle  de  a,  on  aura  _ ' ■ > 

v*  — v%  — 2.nv  cos  € -4-  a*  ; . . ' 

/’  » . * • 

et  si  l’on  désigne  par  d' la  valeur  initiale  de  s,  on 
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aura  de  même 

k*  = À**  — 2 ak  cos  ^ -J - a1  -, 
d’où  il  résulte 

~ 1m{k 1 — k*)  = a Irak  cos  cT  — j a'irn  , 

£ 2 m(vm  — v*)  = a 2 mv  cos  e — ;■ 

ce  qui  change  l’équation  (ri)  en  celle-ci  , 

2mAcosJ'  — 2 mv  cose  -f-  ül/cos  a ==  fQdt,  (o) 

après  qu’on  a supprimé  le  facteur  a commun  à tous 
ses  termes.  • 

» 

Les  sommes  2 mk  cos  S' et  2mt>cos  e expriment,  au 
commencement  et  à la  fin  du  temps  t , les  quantités 
de  mouvement  de  tous  les  points  du  système  , dans 
le  sens  perpendiculaire  au  plan  donné;  le  produit 
Ut  cos  a est  jp  quantité  de  mouvement  produite  sui- 
vant la  même  direction  par  le  poids  n du  système , 
pendant  la  durée  du  temps  et  l’intégrale  /Qcfr 
est  la  quantité  de  mouvement  détruite  pendant  ce 
temps  par  la  résistance  du  plan  donné.  Or*,  il  est 
évident  que  cette  dernière  quantité  doit  être  égale  à 
l’excès  de  la  première  somme  sur  la  seconde,  aug- 
menté de  la  quantité  üicosa;  en  sorte  que  l’équa- 
tion précédente,  qui  exprime  cette  égalité , peut  être 
regardée  comme  une  vérification  de  notre  analyse. 

6g 5.  Lorsque  la  vitesse  k de  chaque  point  du  sys- 
tème se  changera  brusquemeut  dans  la  vitesse  v , 
l’action  du  système  sur  le  plan  donné  sera  une  per- 
cussion ; pendant  sa  durée  très  courte , on  pourra 


A. 
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négliger  l’êffel  Ut  cos/t  de  la  pesanteur;  et  la  quantité 
de  mouvement  détruite  par  le  plan  sera  l’excès  de 
"Zink  cos£  sur  2/m>cose.  * 

Si  le  système  est  un  corps  solide  situé  au-dessus 
du  plan , et  qui  demeure  juxta-posé  à sa  surface  après 
le  choc , la  composante  vcos  e.  de  la  vitesse  v sera  la 
même,  à cet  instant , pour  tous  les  points  du  corps, 
et  égale  à la  constante  a;  en  différentiant  l’équa- 
tion (o)  par  rapport  à t,  on  aura  donc 
* « ^ * 

• n cosa.=  Q ; 

et,  en  effet,  la  vitesse  du  plan  étant  invariable , par 
hypothèse , il  faut  que  sa  résistance  détruise  inces- 
samment les  accélérations  de  la  gravité,  qui  auraieut 
lieu  perpendiculairement  à sa  surface  ; il  faut  donc 
que  cette  force  soit  égale  et  contraire  à la  compo- 
sante du  poids  n suivant  cette  direction,  et  que  la 
pression  Q*soit  égale  à cette  composante. 

On  peut  remarquer  que,  quand  l’angle  et  est  obtus,  la 
valeur  précédente  de  Q a le  signe  — . Mais  on  a supposé 
plus  haut  que.  la  pression  exercée  sur  ce  plan  était 
dirigée  dans  le  sens  de  la  Vitesse  a;  et,  si  le  con- 
traire avait  lieu,  il  faudrait  changer  le  signe  de  Q 
dans  toutes  les  équations  précédentes.  Or,  la  pres- 
sion Q s’exerce  effectivement  en  sens  contraire  de  la 
vitesse  a,  lorsque  l’angle  a est  obtus;  la  valeur 
de  Q est  donc  alors  — n cos‘  a , ou , autrement  dit , 
cette  valeur  est  toujours  II  cos  a,  abstraction  faite  du 
signe. 

696.  L’équation  (o),  évidente  en  elle-même,  peut 
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servir  à déterminer  la  pression* d’une  veftîe  fluide  en 
mouvement  sur  un  plan  AB*(  fig.  57),  animé  de  la 
vitesse  ^perpendiculaire  à ce  plan,  et  dont  la  di- 
rection fait,  avec  celle  de  la  pesanteur,  un  angle  a. 

Pour  fixer  les  idées,  supposons  que  le  liquide  sorte 
d’un  vase  par  un-  orifice  horizontal,  et  qu’il  forme, 
au-dessous  de  la  contraction  de  la  veine  (n#.676) , un 
cylindre  vertical  dont  tous  les  points  ont  une  vi- 
tesse commune  et  verticale,  que  nous  désignerons 
par  y.  Supposons  aussi  que  le  niveau  du  liquide 
soit  entretenu  à une  hauteur  constafite  dans  le 
vase;  ce  qui  rendra  la  vitesse  y indépendante  du 
temps.  • 

' Jusqu’à  une  section  horizontale  CD,  faite  à une  * 
petite  distance  au-dessus  du  plan  AB , la  veine  con- 
servera sa  forme  cylindrique  et  sa  vitesse  y ; elle 
s’étendra  ensuite  sua  ce  plan , et  finira  par  le  débor- 
der. Au  bout  d’un  certain  temps,  le  fluide  parvien- 
dra à un  état  permanent  \ dans  lequel  la  vitesse  de 
chaque  molécule  ne  dépendra  plus  que  du  -lieu 
qu’elle  occupe,  et  où  la  pression  ep  un  point  quel- 
conque du  plan  AB  sera  aussi  indépendante  du 
temps.  C’e&t  dans  cet  état  qu’il  s’agira  de" déterminer 
la  pression  totale  Q,  exercée  sur  la  surface  entière 
du  plan. 

La  partie  de  cette  pression  due  au  poids  du  li- 
quide, sera  là  composante  de  ce  poids,  perpendicu- 
laire au  plan  AB,  défalcation  faite  de  la  partie  de  ce 
même  poids,  qui  est  soutenue  par  les  parois  du  vasè 
d’où  le  liquide  s’écoule.  Comme  il  sera  toujours  fa- 
cile d’y  avoir  égard,  dans  chaque  cas  particulier, 

• * 

9 


Digitized  by  Google 


#. 

ADDITION,  779 

nous  en  ferons  abstraction,  et  nous  ferons,  en  con- 
séquence, n = o,  dans  l’équation  (o).  Il  est  évident 
qu’on  pourra  aussi , dans  les  sommes  2 mk  cos  S'  et 
2 mv  cos  ê,  ne  pas  tenir  compte  des  molécules  du  li- 
quide situées  au-dessus  de  CD,  puisqu’elles  conser- 
vent toujours  la  même  vitesse,  ce  qui  fait  dispa- 
raître la  différence  de  ces  deux  sommes.  Enfin,  si  le 
diamètre  de  la  veine  fluide  est  très  petit,  l'épaisseur 
de  la  couche  liquide  sera  aussi  très  petite  , à une 
petite  distance  autour  de  l’axe  de  la  veine.  A cette 
distance,  les  vitesses  relatives  des  points  de  la  cou- 
che seront  sensiblement  parallèles  au  plan  AB,  dans 
tonte  l’épaisseur  de  la  couche , ou , ce  qui  est  la 
même  chose , leurs  composantes  perpendiculaires 
à ce  plan  seront  égales  à a.  De  plus,  cette  partie 
du  fluide  comprise  entre  AB  et  CD  sera  beaucoup 
plus  considérable  que  la  partie  voisine  de  l’axe  de  la 
veine,  si  la  surface  du  plan  AB  est  très  grande  par 
rapport  à la  section  CD  ; on  pourra  donc  alors  pren- 
dre a,. sans  erreur  sensible,  pour  la  composante 
vœs  e de  la  vitesse  v de  chaque  point  du  fluide  con- 
tenu entre  AB  et  CD. 

Cela  posé,  soit  CD'  une  autre  section  de  la  veine 
fluide,  faite  auadessus  de  CD,  et  telle  que  le  volume 
compris  entre  CD  et  CD'  soit  équivalent  au  volume 
de  fluide  compris  entre  AB  et  CD.  Appelons  0 le  temps 
que  le  premier  volume  du  liquide  emploie  à traverser 
la  section  CD  et  à se  changer  dans  le  second  voltime. 
Supposons  que  les  sommes  2/nÀ’cos  £ et  2nzucos  e,  de 
l’équation  (o),  étaiidues  à tous  les  points  du  second 
volume,  se  rapportent  au  commencement  et  àja  fin 
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du  temps  0.  Au  commencement,  tous  ces  points 
étaient  situés  au-dessus  de  CD , et  avaient , consé- 
quemment , une  vitesse  y , faisant  un  angle  a,  avec 
la  vitesse  a ; pour  un  point  quelconque  m,  on  a 
donc 

k = y , = a,  A cos  = y cos  cl. 

A la  fin  du  temps  0,  on  a,  comme  on  vient  de  le 
dire , 

rcose  = a, 

pour  un  point  quelconque  m du  liquide  contenu 
entre  AB  et  CD.  Si  donc  on  appelle  fx  la  masse  de  ce 

liquide,  il  en  résultera 

* ' / / • 

'S.mk  cos  çT  — 1rm>  cos  g = fx  {y  cos  cl  — a). 

D’ailleurs , la  pression  Q étant  constante , l’inté- 
grale fQdt  est  égale  au  produit  Q0  , pour  la  du- 
rée du  temps  9;  d’après  l’équation  (o),  nous  au- 
rons donc 

fx(y  cos  cl  — a)  — Q0. 

• ' ’ • V . ' • 

Soit  n le  nombre  de  fois  que  le  temps  0 est  con- 
tenu dans  un  temps  t quelconque  ; njx  sera  la  masse 
du  liquide  qui  traversera  la  section  CD  pendant  le 
temps  t.  Mais  cette  masse  sera  aussi  fC}t , en  ap- 
pelant p la  densité  du  liquide , c i’aire  de  la  sec- 
tion CD , et  observant  que  y estlla  vitesse  constante 
de  l’çcoulement  à travers  celte  section  ; on  aura , 
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, .•  rip  = f cyt; 

• « 

si  l’on  multiplie  l’équation  précédente  par  n,  que 
l’on  y substitue  cette  valeur  de  npt , et  qu’on  sup- 
prime ensuite  le  facteur  t,  commun  à tous  ses  termes, 
on  a finalement 

Q s=  p cy  (y  cos  a — a)  , 

pour  la  valeur  de  la  pression  qu’on  se  proposait  de 
déterminer. 

On  devra  se  rappeler  que  cette  formule  suppose 
l’angle  a aigu  ; quand  il  sera  obtus , il  faudra , comme 
on  l’a  dif  plus  haut , changêr  le  signe  de  Q;  en  sorte 
que  l’on  aura  alors 

Q = p cy{y  cos  a -f-  a). 

A 

Ces  deux  expressions  de  Q supposent  aussi  que  le 
plan  AB  est  entièrement  recouvert  par  la  veine  fluide 
épanouie  sur  sa  surface;  ce  qui  exige  que  a ne  soit 
pas  un  angle  droit,  et,  qu’en  général,  il  s’écarte 
sensiblement  de  90°.  Quand  le  mouvement  du  plan 
est  vertical,  on  a «=o,ou»  = 180°,  et,  consé- 
quemment , 

Q — fcï(y  =f  «); 

le  signe  supérieur  ayant  lieu  lorsque  le  plan  se  meut 
dans  le  sens  de  pointeur,  et  le  signe  inférieur 
daus  le  cas  contraire.  Si  l’on  a à = o,  et  que  y soit 
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la  vitesse  due  à la  hauteur  //,  et  g la  gravité,  on 

aura 

, - Q = ?g?ch  ; ■ ■■  ** 

; * • 

en  sorte  que  la  pression  Q sera , dans  ce  cas,  le  poids 
.d’une  portion  de  la  veine  cylindrique  égale  eu  lon- 
gueur à h. 


FIN. 


S 


h 
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